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Série BRMB - Robo Universal
BRMB 3/500

Modelo BRMB 3/500

Familia Universal
Ndmero de Eixos 6 g
Motorizagao AC =
Raio Maximo de Trabalho 500mm D
Repetibilidade de Posicionamento | £0.02mm a
Carga Maxima 3kg w
Peso 28kg
Classificagdo IP IP65 (IP67 para Pulso)
11 370°/s
]2 370°/s
Velocidade 13 430°/s E
I(\)/IaxwmaNde 14 300°/s 8
eracao
peres J5 460°/s E
16 600°/s Q
) +170° 5
12 +110° (@)
Alcance Maximo )3 +40~-220°
de Movimento 14 +185°
15 +125°
16 +360°
14 4. 41N-m
Torque de Carga
do Eixo Permitida 15 4.41N'm
16 2.94N'm
4 0.15kgm?2
Inércia de Carga J B =
do Eixo Permitida J5 0.15kgm
p -
J6 0.Tkgm ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar | 4-®@4mm (Unidade‘ mm)
Conexdo Elétrica Integrada 10 Vias ' (@)
Método de Instalagdo Montado no Ch&o, na Parede e/ou Pendurado 9
. Temperaturado Ambiente | 0~45°C Q
Ambiente O
R " Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH). (®)
Operacional Umidade do Ambiente | em condensacio ~ Ponto P =
RequistosdeVibraggo | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) QO
—
Nivel de Ruido < 70dB(A) E
. N N 3 R211.5
A p lica ¢do Manipulagao , Montagem, Rotulagem, Distribuicao e Inspegao Visual (@)
o
Lo
% N
2
® Dimensdées de Montagem da Base e
Dimensdes do Flange do Pulso: & 88
(Unidade: mm)
B
500 500 \-Alcance do Ponto P

10-M3 profundidade
7 simétrico

4-p11 Passante

\
2-261I7" "' Passante ™. _
e i

>
3
=
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Série BRMB - Robo Universal
BRMB 7/700

Modelo BRMB 7/700

Familia Universal
Ndmero de Eixos 6 g
Motoriza¢do AC E
Raio Maximo de Trabalho 723mm D
B
Repetibilidade de Posicionamento | £0.02mm 7))
Carga Méxima 7kg e
Peso 33kg
Classificagdo IP IP65 (IP67 para Pulso)
N Silss
]2 250°/s
) = )
Velocidade 13 350°/s O
Maxwma~de 14 450°/s 8
Operacdo =
J5 450°/s ~
16 720°/s Q
) +170° e
12 +135~-80° (@]
Alcance Maximo )3 +63~-194°
de Movimento 14 +190°
J5 41 25°
16 +360°
14 16.6N-m
Torque de Carga
do Eixo Permitida J5 16.6N'm
16 9.4N'm
4 0.45Kgm2
Inércia de Carga ) &
do Eixo Permitida J5 0.45Kgm2
> P
; L L] SN ® Area de Trabalho:
Configuragdo da Mangueira de Ar | 4 vias - Base ®6mm, Pulso ®4mm (Unidade: mm)
Conexdo Elétrica Integrada 10 Vias (1 via com ligagdo ao chdo) ' @)
Método de Instalagdo Montado no Chédo, na Parede e/ou Pendurado 2
X TemperaturadoAmbiente | 0~45°C 51 Q
Ambiente Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH). 167 340 80 O-
Operac‘\onal Umidade do Ambiente Sem Condensacio 3 pici s Ponto P 9‘
RequistosdeVibraggo | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) Q
—
Nivel de Ruido <70dB(A) r i ‘\J5 16 E
—— — - ) ~ N
A p lica Gao Manipulagéo , Montagem, Rotulagem, Distribuigao e Inspegao Visual + o
7 ~G

g % 53 2 ~—+J5 ©
. ~ " 4 % CHl Y2 & 2
® Dimensdes de Montagem da Base e i l =
Dlmensoes do Flange do Pulso: REE RN / =
(Unidade: mm) B = <
50 +J3 E
296 _[165
esm Profundidade: 7 398 239 \ Alcance do Ponto P
160 618 723
PEmZd
/ /i(pLPassante |
(//‘.\\/' 95.5+£0.1 i P:lrlz)

<
Shiey
onﬁ

191
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Série BRMB - Robo Universal
BRMB 7/900

Modelo BRMB 7/900

Familia Universal
Numero de Eixos 6 -
Motorizagao AC 2
Raio Maximo de Trabalho 912mm é
Repetibilidade de Posicionamento | £0.03mm a
Carga Maxima 7kg Q
Peso 35kg
Classificagdo IP IP65 (IP67 para Pulso)
J1 210°/s
]2 180°/s A
Velocidade 13 280°/s o g
ST W >
J5 450°/s = E
16 720°/s y Q
I £170° 0
]2 +135~-80° o
Alcance Maximo ]3 +65~-195°
de Movimento 14 +190°
15 +125°
16 +360°
14 16.6N-m
Torque de Carga
do Eixo Permitida J5 16.6N-m
16 9.4N'm
P J4 0.45Kgm?2
Inércia de Carga
do Eixo Permitida J5 0.45Kgm2
JE 0.1 Slegr? ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar | 4 vias - Base ®6mm, Pulso ®4mm (Unidade: mm)
Conexdo Elétrica Integrada 10 Vias (1 Via com ligagdo ao ch&o) @)
Método de Instalagdo Montado no Chao, na Parede e/ou Pendurado 9
Ambiente R /?b;ﬁf ;ec 75%RH (Curto Prazo 95% RH i 440 g-
Operac‘\onal Umidade.doAmbiente: | gam Condensg &0 o : rzlo— <ﬁ—*<& 2
RequistosdeVibraggo | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) I } Q
Nivel de Ruido <70dB(A) © KoOX NS, 6 pontorp g
Ap lica gj 0 Manipulagéo, Montagem, Rotulagem, Distribuigéo e Inspegao Visual 1 7 = / (@)
S (15 2 LI~ "—+5 wi
< 2 \/ +J\2 Ql —
® Dimensdes de Montagem da Base e o o Wi / gi
Dimensdes do Flange do Pulso: N [ /
=
(Unidade: mm) 7 \ g‘
50 Sz ™|
370 _[165 !
L SU7 S8, Alcance do Ponto P
806 912

| 4-911 Passante

\ |
95.5+0.1

o
‘\é ); = § 2-26H8;" "'* Passante

Rq\l

208

84 +£0.03

95.540,1
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Série BRMB - Robo Universal
BRMB 10/900T

Modelo BRMB 10/900T

Familia Universal g
Ndmero de Eixos 3 %
Motorizacdo AC ‘\ =
Raio Maximo de Trabalho 862mm D
Repetibilidade de Posicionamento | £0.05mm a
Carga Maxima 10kg L
Peso 30kg 2
Classificagao IP IP65 (IP67 para Pulso) |
il i/
|2 180°/s
Velocidade 13 280°/s g
b TR o
5 360°/s i
16 / Q
Ik / 5
J2 +105~-110° o
Alcance Méaximo 3 +65~=195°
de Movimento 14 /o
15 +125°
J6 /
Torque de Carga S !
do Eixo Permitida 5 16.6N-m
16 /
Inércia de Carga )4 !
do Eixo Permitida J5 0.6Kgm2 )
S 46 i ® Area de Trabalho:
Configuragdo da Mangueira de Ar | 4 vias - Base ®6mm (Unidade: mm)
Conexdo Elétrica Integrada 18 Vias (2x9) (D)
Método de |n5ta|ag§o Montado no Chéo, na Parede e/ou Pendurado 388 9
) TemperaturadoAmbiente | 0~45°C 16 Q
Am b'e”_te ; Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH). =
Operacional Umidade do Ambiente | em condensacio 2
RequisitosdeVibragio | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) L0 440 _8 Ponto P Q)
Nivel de Ruido <70dB(A) g
Aplicacdo Movimentagao de Materiais e Manutengdo de Maquinas ‘S (@)
N 3 g
1o
® Dimensdes de Montagem da Base e 28 -
Dimensdes do Flange do Pulso: 13 &
(Unidade: mm) 06220
490 230 " Alcance do Ponto P
b 862 862
profundidade 6

2-M4 profundigade 8

4-M6 Profundidade 10,
 Simétrico

@l

[\ 4o18ate
220 J Escareador 32,
profundidade 2 &
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Série BRMB - Robo Universal
BRMB 10/900F

Modelo BRMB 10/900F

Familia Universal
Ndmero de Eixos 4 g
Motorizagdo AC =
Raio Maximo de Trabalho 862mm D
Repetibilidade de Posicionamento | £0.05mm a
Carga Maxima 10kg w
Peso 32kg
Classificagdo IP IP65 (IP67 para Pulso)
11 /
]2 180°/s
Velocidade 3 280°/s \ 2
MéximaNde 14 / ’ o
Operacdo 5 360°/s iy E
16 450°/s Q
J1 / o
12 +105~-110° (@)
Alcance Maximo )3 +65~-195°
de Movimento 14 /o
15 +125°
16 +360°
Torque de Carga 14 !
do Eixo Permitida 5 16.6N-m
J6 9.4N-m
Inércia de Carga )4 J
do Eixo Permitida J5 0.6Kgm2
16 0.6Kgm2 ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar | 4 vias, ®6mm (Umdade: mm)
Conexdo Elétrica Integrada 18 Vias (2x9) ()
Método de Instalagdo Montado no Ch&o, na Parede e/ou Pendurado o (QDT
Ambie n‘te e dOAmt‘J"eme Sb;i?;gﬁ%RH (Curto Prazo 95% RH). 16, D-
Operacional Umidade do Ambiente | gem condensacio 2
RequistosdeVibraggo | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) . Serits B 'Q_Jr
Nivel de Ruido < 70dB(A) St E
Ap lica gg 0 Movimentacéo de Materiais e Manutengao de Maquinas (@)
S o@ B
Rl {7
® Dimensdes de Montagem da Base e 5 =
N =J

478

510

Dimensdes do Flange do Pulso:
(Unidade: mm)

527

/
&

292

06 220 \

490 230 Alcance do Ponto P

862 862

, s =profundidade 7

NAS® P 1
— (T = -M4 profundidade 5
3 ° . I T
‘ 5 g = 8
e ) A 7150 >
[ = = TIE [ 3
2 [ = '
) I e
2-M4 profudid/ade 8 4918 até
~ L 220 |\ Escareador ¢32,

*4-MS5 profundidade 8,
simétrico

profundidade 2



Série BRU - Robo Universal
BRU 8/1400

Modelo BRU 8/1400

Familia Universal
NUmero de Eixos 6 g
Motorizagao AC E
Raio Maximo de Trabalho 1405mm )
Repetibilidade de Posicionamento |+0.05mm 0
Carga Maxima 8kg Q
Peso 143kg
Classificacdo IP IP40 /1P65 para o Pulso
J1 170°/s
J2 170°/s
Velocidade 113 160°/s g
g'a:'r;”aége Ja 360°/s (o o
dtie 15 320°/s ! E
16 450°/s Q
o ')
Ik +165 an
12 +155~-90° [e)
Alcance Méximo 13 +70~-200°
de Movimento 14 1170°
I5 +120°
16 +360°
Torque de Carga 14 i)
do Eixo Permitida J5 9.8N'm
16 6.7N'm
4 0.6Kgm?
Inércia de Carga J c >
do Eixo Permitida J5 0.25Kgm
0.1Kgm? 4 .
16 ° ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar | 1-®8mm (Unidade: mm)
Conexdo Elétrica Integrada 16 Vias ' @)
Método de Instalacdo Montado no Chao, na Parede e/ou Pendurado 9
TemperaturadoAmbiente | 0~45 °C 138 625 98 &
Ambiente : | Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH) 88, - Ponto P 8-
Operacional Umidade do Ambiente | 5o condensacio omg =
Requistosdevibago | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) " 3536 o
Nivel de Ruido < 80dB (A) g + z
Ap lica gé 0 Movimentagao de Materiais e Manuteng&o de Maquinas 2 (@]
o
<
e o
T 83
>
® Dimensdes de Montagem da Base e ool Bt
3 e o9 ¥
Dimensodes do Flange do Pulso: °
(Unidade: mm) W o
2 N

Alcance do Ponto P

a5H7; - M2Profundidade 7. 4-M5 profundidade 8,
45° Simétrico

505
1045 1405

0. 021 Profumg de 6

22087;

30

240h7%, 5

4-M20 Passante I 2

__

Notas:
Furo com rosca M20 na extremidade do corpo (didmetro pequeno: ¢17,5 mm)
A base do cliente utiliza furo de rosca M16 com parafuso M16 de rosca completa



"TIISTAHL
vl “H Meyer

Série BRU - Robo Universal
BRU 10/2000

Modelo BRU 10/2000

® Dimensdées de Montagem da Base e
Dimensdes do Flange do Pulso:

(Unidade: mm)

2-012 18 T
3-p23 Passante

Escareador Invertido 45, Profundidade 3,

D460 _5pe /  Simétrico

2380

1234

1633 2010

Familia Universal
NUmero de Eixos 6 g
Motorizagdo AC 3
Raio Maximo de Trabalho 2010mm M
=
Repetibilidade de Posicionamento | +0.05mm wn
Carga Maxima 10kg £
Peso 241kg
Classificagdo IP IP54 / IP65 para o Pulso
1 186°/s
]2 185°/s
. = o)
Velocidade 13 180°/s QD
Méaxima de 3 =
Operacio 14 360°/s Y 2
15 360°/s <
16 300°/s QU
I £165° o
12 +160~-78° o
Alcance Maximo J3 +80~-190°
de Movimento 14 4185°
15 +120°
16 +360°
14 20N'm
Torque de Carga
do Eixo Permitida 15 20N-m
16 TON'm
4 2.8Kgm?
Inércia de Carga J ke -
do Eixo Permitida J5 2.8Kkgm
B e
15 2.7Kgm ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar | 1-®10mm (Unidade: mm)
Conexdo Elétrica Integrada 16 Vias . 0
Método de InstaNagéo Montado no Chao, na Parede e/ou Pendurado 2
s TemperaturadoAmbiente | 0~45 °C Q
Ambiente O
. . Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH). O
Operacional Umidade do Ambiente | s condensacao =4
RequistosdeVibraggo | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) i 1052 120 Alcance do Ponto P Q
p - =2
Nivel de Rufdo < 80dB (A) Ponto P <
Ap\icagéo Movimenta¢do de Materiais, Montagem (@)
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Série BRU - Robo Universal
BRU 12/1400

i
HLme‘le 3
Modelo BRU 12/1400 ;’W
N

Familia Universal A

NUmero de Eixos 6 g
Motorizagao AC E
Raio Maximo de Trabalho 1460mm D
=

Repetibilidade de Posicionamento | £0.03mm (V]
Carga Maxima 12kg 2
Peso 160kg ‘
Classificagdo IP IP65 / IP67 para o Pulso

J1 170°/s )

]2 170°/s \ \

i o \ \ U
Velocidade 13 200°/s \ Q
I\O/IaxmwaNde 14 400°/s \ \ 5

eragdo |
perag J5 360°/s E
16 600°/s Q
v
J1 +165° an
2 +155~-90° o
Alcance Maximo 13 +78~-165°
de Movimento 14 L185°
J5 +120° -
16 +360° ‘\
Torque de Carga )4 LS |
do Eixo Permitida J5 22N'm
16 9.8N'm -
4 : 2
Inércia de Carga L 06 Rgm
do Eixo Permitida 15 0.65 Kgm?
2 n .
2 7 g ® Area de Trabalho:
Configuragdo da Mangueira de Ar | 1-®8mm (Umdade. mm)
Conexdo Elétrica Integrada 16 Vias ' (@)
Método de Instalagéo Montado no Chao, na Parede e/ou Pendurado 9
o Q

. Temperatura do Ambiente 0-45°C

Ambiente O

. . . Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH). O
Operacional Umidade do Ambiente | som condensacio =
RequisitosdeVibragio | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) Q)

—

Nivel de Ruido <80dB (A) =
Aplicacéo Movimentacdo de Materiais, Montagem Ponto P (@)

® Dimensdes de Montagem da Base e
Dimensdes do Flange do Pulso:
(Unidade: mm)

Alcance do Ponto P

4-M10 Passante

L

4-M20 Passante

~oe 17 1 "'

1p1am ) O8

1 Notas:
Passante Furo com rosca M20 na -
extremidade do corpo

(diametro pequeno: ©17,5 mm)

A base do cliente utiliza

furo de rosca M16 com

parafuso M16 de rosca completa




Série BRU - Robo Universal
BRU 20/1700

Modelo BRU 20/1700

Familia Universal
NUmero de Eixos 6
Motorizagao AC
Raio Maximo de Trabalho 1718mm
Repetibilidade de Posicionamento | £0.05mm
Carga Maxima 20kg
Peso 235kg
Classificagdo IP IP54 /P65 para o Pulso

11 225¢s

]2 185°/s
Velocidade IE 180°/s
MéximaNde 14 200°/5
Operagdo

5 360°/s

16 600°/s

] +165°

)2 +155~-90°
Alcance Maximo 13 +75--200°
de Movimento 14 185°

15 +120°

J6 +360°
Torque de Carga e SON-m
do Eixo Permitida 15 50N-m

16 19.6N'm
Inércia de Carga H 1.5her
do Eixo Permitida J5 1.6Kgm?

16 0.8Kgm?
Configuracdo da Mangueira de Ar | 1-®10mm

Conexdo Elétrica Integrada

19 Vias (1 Via no chdo, 18 vias disponiveis)

Método de Instalagdo

Montado no Chao, na Parede e/ou Pendurado

. Temperatura do Ambiente
Ambiente

0~45°C

Operac‘\ona\ Umidade do Ambiente

Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH).
Sem Condensacdo

Requisitos de Vibragao

Abaixo de 0.5G (49m/s2)

Nivel de Ruido

<80dB (A)

Aplicacdo

Movimentag&o de Materiais, Paletizacao,
Alimentacdo de Méquinas, Corte e Conformagdo de Metais

® Dimensdes de Montagem da Base e
Dimensdes do Flange do Pulso:

(Unidade: mm)

2-21208;" ™'

3-g23 passante
escareador invertido (45, profundidade 3,
2460 simétrico

5)

22507

l STAHL
IMeyer

® Area de Trabalho:
(Unidade: mm)

Alcance do Ponto P

0

59 271
\sgu
4
mn
9 y &
. /
8 /
(=]
e g T2
5
‘ i +12
=
oo
o8
3 0
[5s] +J3
(@]
N,
<
= < -J3
359
387 568
592 1718

J

£45

Ponto P

J6

1358

25107%, 43

|eSI2AIUN

U
L
)

—~

oelez|

OAllRIOQR|0D
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Série BRU - Robo Universal

BRU 25/1720

Modelo BRU 25/1720

Familia Universal
NUmero de Eixos 6 g
Motoriza¢do AC 2
Raio Méaximo de Trabalho 1718mm D
=
Repetibilidade de Posicionamento | +0.05mm wn
Carga Maxim 25kg =
Peso 235kg
CNass‘\ﬂcagéo |P IP54 /P65 para o Pulso
1 210%s
)2 206°/s
Velocidade J3 238°/s g
Ma><|ma~de 14 460°/s E
Operagao =
J5 412°/s 2
16 360°/s QO
11 +180° °8,
12 +160~-78° o
Alcance Maximo 13 +80~-190°
de Movimento 14 +185°
15 +120°
16 +360°
Torque de Carga J4 el
do Eixo Permitida J5 50N‘m
J6 30N'm
4 2.5Kgm?
Inércia de Carga ) c
do Eixo Permitida J5 2.5Kgm?
B »
J 1.5Kgm ® Area de Trabalho:
Configuragdo da Mangueira de Ar | 1-®10mm (Unidade' mm)
Conexdo Elétrica Integrada 16 Vias ' (@)
Método de Instalacdo Montado no Chao, na Parede e/ou Pendurado 9
. Temperatura do Ambiente 0~45°C 59 21 o
Ambiente -5 O
) P ; aixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH). Ponto P (@)
Operacional Umidade do Ambiente | sem Condensagao 842120 =
RequistosdeVioragio | Abaixo de 0.5g (4.9m/s2) 14 7 QO
—~
Nfvel de Ruido < 80dB (A) i =
Aplicacdo Movimentacdo de Materiais, Montagem = ¥ \HS} (@)
=l g =T
- +12

550
525

@ Dimensdes de Montagem da Base e o @
0

0.7
Dimensdes do Flange do Pulso: z H% ;
(Unidade: mm) - = N
& <] = \
2212185 07 130\—/ Alcance do
359 Ponto P
387 568

3-923 passante
2460 escareador invertido 45,
profundidade 3,
SImeEtrico

2500

3
1358 <992 1

T |

212 Passante &

25107, 45




Série BRU - Robo Universal
BRU 50/2180

Modelo BRU 50/2180

Familia Universal
NUmero de Eixos 6
Motoriza¢do AC
Raio Maximo de Trabalho 2180.5mm
Repetibilidade de Posicionamento |+0.06mm
Carga Maxima 50kg
Peso 560kg
Classificagdo IP IPS54 / IP65 para o Pulso

1 175°/s

12 170°/s
Velocidade 3 178°/s
MaxwmaNde 14 260°/s
Operagdo

5 260°/s

16 350%/s

)1 +160°

)2 +130~-60°
Alcance Maximo 13 +75~-195°
de Movimento 14 +185°

15 +120°

16 +360°
Torque de Carga Ju 200Hin
do Eixo Permitida J5 260N'm

16 147N-m

4 2
Inércia de Carga ) 20Kam
do Eixo Permitida J5 28Kgm?

16 11Kgm?
Configuracdo da Mangueira de Ar | 1-©12mm
Conexdo Elétrica Integrada 16 Vias
Método de Instalacdo Chao

. TemperaturadoAmbiente | 0~45°C
Amb\enlte " , Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH).
Operacional Unidade do Ambiente | ger Condensacio
RequistosdeVibraggo | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2)

Nivel de Ruido < 80dB (A)
Ap\icagéo Movimentagdo de Materiais, Montagem, Laser

® Dimensdes de Montagem da Base e
Dimensdes do Flange do Pulso:

(Unidade: mm)

135£0. 02

ok
()
S

2-M16 passante

2100

>\H
ﬁ,

—
R30 o
: s
g s - m] S
oLy : ] = »
I 3
N <

~—{
S

10-M8 profundidade 15

245H810 0%

® Area de Trabalho:
(Unidade: mm)

10535 219

16
™N

2511

1064
1057
850
o]
5

246 306
-

595
445
/

1017

710

1537

21805

212507%, o4

7-918 passante
escareador invertido
35, profundidade 3

S

00

2-28H8; " "2 oruncigad€ 10\ R

|
i
T

350 2-220H73% 2! passante

IISTAHL
liMeyer

Ponto P

Alcance do Ponto P

|BeSJBAIUN

U
Q
)
—~+

oelez|
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Série BRU - Robo Universal
BRU 60/2280B

Modelo BRU 60/2280B

Familia Universal
NUmero de Eixos 6 g
Motorizagao AC 2
Raio Maximo de Trabalho 2281Tmm )
=
Repetibilidade de Posicionamento | £0.06mm ()
Carga Maxima 55kg L
Peso 756kg
Classificagdo IP P40
il 150°/s J
12 150°/s
Velocidade 13 150°/s S
Ma><|maNde 14 215/ E
Operagdo —+
J5 190°/s =
J6 280°/s QO
v
1 +180° an
)2 +135~-126° ©)
Alcance Maximo J3 +55~-230°
de Movimento 14 +180°
J5 +120°
16 +360°
229N-
Torque de Carga L i
do Eixo Permitida 15 229N'm
16 136N'm
4 )
Inércia de Carga J £
do Eixo Permitida J5 32Kgm?
2 4 .
2 26k ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar | 2-®10mm (Unidade' mm)
Conexdo Elétrica Integrada 16 Vias ' ()
Método de Instalacdo Chao L S
100 1451 205 Q
. TemperaturadoAmbiente | 0~45°C ]
Ambiente Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH). | O-
| ! F 6 RH). O
Operacional Umidade do Ambiente | sem cCondensacio —
RequisiosdeVibragio | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) QD
f_"
Nivel de Ruido <80dB (A) =
Aplicagdo mﬁv\w/gregéaga;eor\jé%i‘\re)gsa,&(’gnifle{zggi?t’)rmagéo de Metais © / o

730

| ™ Ponto P

® Dimensdes de Montagem da Base e Lol B .\*,7,,

Dimensdes do Flange do Pulso: 1 :

(Unidade: mm) f : E g

i - \\‘Alcance do
| T — Ponto P
ez || 42

4X2-930 passante, Simétrico 829
Escareador Invertido @53, profundidade 3 2081;@?*“ 1050 - a1

4-2458T;% %5 profundidade 16

6-M8 profundidade 15,
simétrico

560

7N

4x2-M20 passante

530
600
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Série BRU - Robo Universal
BRU 70/2180

Modelo BRU 70/2180

Familia Universal
Nimero de Eixos 6 g
Motorizagao AC E
Raio Maximo de Trabalho 2180.5mm M
=
Repetibilidade de Posicionamento | +0.06mm wn
Carga Maxima 70kg =
Peso 570kg
Classiﬂcagéo |P IP54./ P65 para o Pulso
1 175%/s
12 170°/s
Velocidade J3 178°/s | g
L\)/Iaxwrmaéde 14 260°/s ~
eragdo
S 15 25595 E
J6 350°/s Q
v
J1 +160° an
]2 +130°~-60° ©)
Alcance Maximo 13 +75°~-195°
de Movimento 14 +185°
15 +120°
16 +360°
294N- [
Torque de Carga 14 m A
do Eixo Permitida 15 294N'm 4
16 147N'm
4 2
Inércia de Carga J 28Kgm2
do Eixo Permitida J5 28Kgm
Z P
; 16 11Kgm ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar | 1-®12mm (Unidade' mm) e .
Conexdo Elétrica Integrada 16 Vias ’ (@)
Método de Instalacdo Chdo =
) TemperaturadoAmbiente | 0~45°C Ponto P g
Ambiente Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH).
A . bRH o . O
Operacional Umidade do Ambiente | sem condensacao / 1 vl =
RequstosdeVibragio | Abaixo de 0.5g (4.9m/s2) 3 7 7 — — Q
S g —
Nivel de Rufdo <80dB (A) B aln ( d do Ponto P =
Ap\icagéo Movimentagdo de Materiais, Montagem, Laser EE § / / \(ﬁ j \ = (@)
3 sl AN
A N W S
9 N \UsV N
® Dimensdées de Montagem da Base e B -
Dimensdes do Flange do Pulso: /
(Unidade: mm) 107 | 265N
589 388,
799 588
595
710
1537 2180.5
13520. 02
léi 2-M16 passante 2100 a2 p-1
| == sl <7
¢T3 = g
TN % R330 o| 1oVBpofingager3 3 g
g2 ; ) g S =
‘l—\ N 2 et
t/ 2-@8H8; 0 02 2etnaie g il
L aamarito 400 9
35, profundidade 3 150 2—2201{750'021 passante
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Série BRU - Robo Universal
BRU 90/2280B

Modelo BRU 90/2280B

Familia Universal
NiUmero de Eixos 6 g
Motorizagdo AC =
Raio Maximo de Trabalho 2281mm =
=
Repetibilidade de Posicionamento |+0.06mm wn
Carga Maxima 90kg -
Peso 759kg
Classificacdo IP IP40
J1 125°/s . |
12 105°/s -
Velocidade 13 258 E
L\)/IaximaNde 14 215%s 8
racga
peragdo 5 165°/s =
N
16 230°/s Q
v
J1 +180° an
2 +135~-126° o
Alcance Mé&ximo 13 +55~-230°
de Movimento 14 4180°
15 +120°
16 +360°
321N-
Torque de Carga 14 i
do Eixo Permitida J5 321N-m
16 165N'm
4 52Kgm?
Inércia de Carga J 5 2
do Eixo Permitida J5 52Kgm
45Kgm? A =
J gm ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar | 2-®1 : .
5 ek g Sl (Unidade: mm)
Conexdo Elétrica Integrada 16 Vias (@)
Método de Instalagdo Chdo I 20
1
) TemperaturadoAmbiente | 0~45°C w0 | 1451 205 g
Ambiente Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH). W
) " A 6bRH . O
Operacional Umidade do Ambiente | sem condensacio =
RequistosdeVibragio | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) QO
—
Nivel de Rufdo <80dB (A) ; =
. ~ Movimentagao de Materiais, Paletizagdo, 14 35 (@)
Ap li Cagao Alimentacdo de Maquinas, Corte e Conformacdo de Metais - / 7 + | (5
g ) =S ;
58 83 2| N
- /’-\JZ 5/ +J\%\“‘)‘\ " ponto P

264

390

® Dimensoées de Montagem da Base e
Dimensdes do Flange do Pulso:
(Unidade: mm)

95
|
|

950

1809

n72
1085

7
18 - Alcance do
Ponto P
515 |l 42
4X2-930 passante, simétrico 829 7|
escareador invertido 53, profundidade 3 b 908 1050
208 2281

4-24507;% * profundidade -

N

2800

6-M8 profundidade 15,
simétrico

(/@

4x2-M20 passante,

530
600
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Série BRU - Robo Universal
BRU 175/2700

Modelo BRU 175/2700

Familia Universal
NUmero de Eixos 6 g
Motorizagao AC E
Raio Maximo de Trabalho 270Tmm ®
Repetibilidade de Posicionamento [+0.06mm a
Carga Maxima 175kg “
Peso 1100kg
Classificacdo IP IP65 /1P67 para o Pulso
L 125°s
J2 115°s
Velocidade I3 120%/s g
wainase [ oo n
J5 185°/s =
16 250°/s QD
I +183° o
]2 +85~-60° (@]
Alcance Méximo 13 +80°~-130°
de Movimento 14 $220°
15 +125°
16 +360°
Torque de Carga J4 (E )
do Eixo Permitida 15 1380N'm
16 735N'm
Inércia de Carga J4 e Ll
do Eixo Permitida J5 228Kgm?
16 196Kgm* ® Area de Trabalho:
Configuragdo da Mangueira de Ar |2-®12mm (Unidade: mm)
Conexdo Elétrica Integrada 16 Vias ()
Método de Instalagdo Chdo 24
Ambiente Temperatura do Ambiente | 0~45°C g
Operacional Uridade do Ambiente |Ser Congensagho - 152 2
RequisitosdeVibragio | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) 330 . Q
Nivel de Ruido <80dB (A) N 2 - =
Aplicacdo Movimentagéo de Materiais, Montagem S s %{Jm@e (@)

Ponto P

Alcance do Ponto P

® Dimensdes de Montagem da Base e
Dimensdes do Flange do Pulso:
(Unidade: mm)

3005
'/\
1135

=
78

693
629.5
;0 |
®,
| 127

§-724 passante
Al 242 S

- 820 passante
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Série BRU - Rob0 Universal

BRU 175/3200

Modelo BRU 175/3200

Familia Universal
Nimero de Eixos 6 g
Motorizacéo AC <
Raio Mé&ximo de Trabalho 3200mm )
Repetibilidade de Posicionamento |+0.06mm a
Carga Maxima 175kg o
Peso 1150kg
Classificacdo IP IP65 / IP67 para o Pulso
J1 110°/s
J2 100°/s
Velocidade 13 100°/s E
MéximaNde 14 170°/s T
Operacdo IG e E_
16 220°/s Q
K £183° i
)2 +85~-60° (@)
Alcance Maximo J3 +80°~-130°
de Movimento 14 4220°
5 £125°
16 +360°
Torque de Carga J4 Ll
do Eixo Permitida 15 1380N-m
16 735N'm
Inércia de Carga )4 228Kgm”
do Eixo Permitida J5 228Kgm?
5 e ® Area de Trabalho:
Configuragdo da Mangueira de Ar | 2-®12mm (Unidade: mm)
Conexdo Elétrica Integrada 16 Vias @)
Método de Instalacdo Chdo o
. TemperaturadoAmbierte | 0~45°C £
Amb\en‘te Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH). D-
Operacional Umidade do Ambiente | o Condensacio - 2
RequistosdeVibragzo | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) QD
Nivel de Ruido <80dB (A) 2 g
Aplicacdo Movimentagdo de Materiais, Montagem = (@)

300

3537

) Ponto P
| Alcance do Ponto P

1335

® Dimensodes de Montagem da Base e
Dimensdes do Flange do Pulso:
(Unidade: mm)

772

762

. —2 1207 6
"“",7/ 11-M125518
=T 121245
H12-M1245% i 2262

8-¢24 passante
Fdledd &S 310£0.05 /

8-\20 passante

310
218
2]

540
460

270,
230

R550
R3200 @ —
180° K =i - i {Spe = 0°

310
1

2-22007"} "' passante
HALB42 ES

=S

HE

g — I p
| {
4

1

|

A200h8.0 g7p




Série BRU - Robo Universal
BRU 220/2700

Modelo BRU 220/2700

Familia Universal
NUmero de Eixos 6 g
Motoriza¢do AC E
Raio Méaximo de Trabalho 2701mm M
Repetibilidade de Posicionamento | +0.06mm 3
Carga Méxima 220kg =
Peso 1100kg
Classificacdo IP IP65 / IP67 para o Pulso
] 120%/s
2 105%/s
Velocidade 13 110°%/s 3
e R T 3
# I5 160°/s =
16 220°/s QD
v
J1 +183° an
12 +85°~-60° o
Alcance Maximo J3 +80°~-130°
de Movimento 14 +220°
J5 +125°
16 +360°
1380N-
Torque de Carga J4 i
do Eixo Permitida 15 1380N'm
16 735N'm
4 7
Inércia de Carga J 225!t
do Eixo Permitida 5 228Kgm?
B -
16 1650 ® Area de Trabalho:
Configuragdo da Mangueira de Ar | 2-®12mm (Unidade’ mm)
Conexdo Elétrica Integrada 16 Vias ' (®)
Método de Instalacdo Chdo QOT
jere | 0~45°C
Ambiente Tem?eramradOAmmeme Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH). s 8-
Operacional Umidade do Ambiente | ¢o Condensacio 330 =
RequisitesdeVibragio | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) " \ QO
ps —~
Nivel de Ruido < 80dB (A) 8 — N\ Z =
Aplicacdo Movimentagdo de Materiais, Montagem, Soldagem = N\ o (@)
= % Alcance do Ponto P
® Dimensdes de Montagem da Base e & =
Dimensdes do Flange do Pulso:
(Unidade: mm) 2 = e |/ 5
\ |
» \'\
376 ‘
1024 passante 1786 581
AR 1893 2701
- R550
s ?ﬁ
AP A =T -
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Série BRU - Robo Universal

BRU 220/3100

Modelo BRU 220/3100

3505

1250
859.35
A—

Alcance do
® Dimensdes de Montagem da Base e A < %) P°”t°P
Dimensdes do Flange do Pulso: EE ﬁ;g
£
(Unidade: mm) 2005 | [\

725

794

940

2146

3140

Familia Universal
Numero de Eixos 6 g
Motorizagdo AC =
Raio Maximo de Trabalho 3140mm o)
Repetibilidade de Posicionamento +0.1mm a
Carga Maxima 220kg e
Peso 1610kg
Classificacdo IP IP54 /1P65 para o Pulso
1 110%s
J2 100%s
Velocidade 3 100%s E
S i o >
15 160%s » .
16 220°/s Q
J1 +180° 5
2 +85~-60° o
Alcance Maximo J3 +80~-85°
de Movimento 14 £200°
15 +125°
16 +360°
Torque de Carga 14 1280y
do Eixo Permitida J5 1380N-m
16 735N'm
Inércia de Carga )4 22805
do Eixo Permitida 15 228Kgm?
1& B ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar | 2-®12mm (Unidade: mm)
Conexdo Elétrica Integrada 16 Vias A
Método de Instalagdo Chdo o
. TemperaturadoAmbiente | 0~45°C 350 1515 225 Q
Ambiente " Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH). o
Operacional Umidade do Ambiente | sem condensacio 2
RequisitosdeVibragio | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) = Q
Nivel de Ruido <80dB (A) / g
Aplicacdo Movimentagdo de Materiais, Montagem ] , o
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Série BRU - Rob0 Universal
BRU 280/3200

Modelo BRU 280/3200

Familia Universal
Numero de Eixos 6 o=
Motorizagdo AC g
Raio Mé&ximo de Trabalho 3203mm o
Repetibilidade de Posicionamento |+0.1mm 3
Carga Méxima 280kg QL
Peso 1650kg
Classificacdo IP IP54 /P65 para o Pulso
J1 110%s
J2 100°%s
Velocidade 13 100°/s E
MéximaNde 14 170°/s 3
Operagao I TE E
J6 200°/s 2 QO
J1 +180° v&
12 +85~-60° o
Alcance Méaximo 13 +80~-85°
de Movimento 14 +£200°
J5 +125°
16 +360°
Torque de Carga I 1727N'm
do Eixo Permitida 15 1727N-m
16 950N‘m
Inércia de Carga )4 240Kgm?
do Eixo Permitida 5 240Kgm?
= il ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar | 2-®12mm (Unidade: mm)
Conex3o Elétrica Integrada 16 Vias 0
Método de Instalacdo Chdo o
. Temperatura do Ambiente 0~45°C QL
Ambiente . . Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH). O
Operacional Umidade do Ambiente | sem condensacio 2
RequistosdeVibraggo | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) Q
Nivel de Rufdo <80dB (A) z g
Aplicacdo Movimentagdo de Materiais, Montagem Ponto P o

3569
1250

1996
T

\ Alcance do

= Ponto P
2

® Dimensdes de Montagem da Base e
Dimensdes do Flange do Pulso: , g
(Unidade: mm)

710.5

121

789

2199

3203

o, ,,,,,,,@9%

P

0°
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Série BRU - Robo Universal

BRU 280/2850

Familia Universal
Numero de Eixos 6 g
Motorizagdo AC =
Raio Maximo de Trabalho 2851mm o)
Repetibilidade de Posicionamento | £0.1mm a
Carga Maxima 280kg Q.
Peso 1630kg
Classificacdo IP IP54 / IP65 para o Pulso
J1 110%s
2 100°/s
Velocidade IE 100°/s E
MaxwmaNde 14 170%s 6
Operagao —~
5 145°/s e =
J6 200°/s Q
11 +180° o
J2 +85~60° (@)
Alcance Méximo J3 +80~-85°
de Movimento 14 +200°
15 +1250
16 +360°
Torque de Carga 14 1727N-m
do Eixo Permitida J5 1727N-m
16 950 N'm
4 2
Inércia de Carga J 240Kgm
do Eixo Permitida J5 240Kgm?
> P
5 theu ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar | 2-®12mm (Unidade' mm)
Conexdo Elétrica Integrada 16 Vias ' N
Método de Instalacdo Chao o
3 o Q
) TemperaturadoAmbiente | 0~45°C O
Ambiente [ Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RF). < o
Operacional Umidade do Ambiente | som condensacao = 1Y M =
RequisitosdeVibragio | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) QO
—+
Nivel de Ruido < 80dB (A) E E
Aplicacdo Movimentagdo de Materiais, Montagem | .‘V ‘l FOUOR (@)
= = R
S Il
8 S Alcance do
=] I \g Ponto P
. ~ z — LA \7
® Dimensdes de Montagem da Base e e
i o . ATV Ry
Dimensdes do Flange do Pulso: g :
(Unidade: mm) g 1903 350 =
495
516
ety i

"
ca]

[ee]

et
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Série BRU - Rob0o Universal
BRU 600/2850

Modelo BRU 600/2850

Familia Universal
NuUmero de Eixos 6 g
Motorizagao AC =
Raio Méaximo de Trabalho 2850mm o
=
Repetibilidade de Posicionamento | £0.15mm n
Carga Maxima 600kg =
Peso 3200kg
Classificagdo IP IP54
J1 90°/s
2 90°/s
Ve,Jolcidade 13 90°/s E
Ma><|ma~de 14 110°/s 8
Operagdo : . —
J 110°/s ﬁ
16 180°/s Q
I +180° 5
12 +90~-65° o
Alcance Méximo 13 +70~-30°
de Movimento 14 +360°
J5 +120°
J6 +360°
Torque de Carga L it
do Eixo Permitida J5 4090N'm
16 2235N'm
4 2
Inércia de Carga J 1080Kgm
do Eixo Permitida J5 1080Kgm?
16 705Kgm? ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar | 1-®12mm (Unidade' mm)
Conexdo Elétrica Integrada 10 Vias ' @)
Método de Instalagdo Cho o
. TemperaturadoAmbierte | 0~45°C g
Ambiente 600 1300 330
0 pera cional Umidade do Ambiente | Below 75%RH (short-term 95%RH) No condensation . (@]
RequstosdeVibragio | Abaixo de 0.5G (49m/s2) ] 3
—
Nivel de Ruido <80dB (A) = =
: & Movimentacdo de Materiais, Paletizado, Montagem, s @
AD"CaQaO Corte e Conformacdo de Metais »\ o ~Alcance do (@)
& ‘ i} /" Ponto P
S | 4
& = 9 e -2 5)\\
i & Y ey - iy~ Y )
® Dimensdes de Montagem da Base e FANN e
Dimensdes do Flange do Pulso: gg® jr_
g ——
(Unidade: mm) ' /ERy
400 | 3}
706
719
782
s
- 2850 i

profundidade 15
2120730 018

110° 90°

70°

passante
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Série BRU - Robo Universal e Solda
BRUS 6/1400

Modelo
Familia Universa e Solda |
Numero de Eixos G
Matorizagao AC |
Raio Maximo de Trabalho 1405mm
Repetibilidade de Posicionamento |£0.05mm |
Carga Maxima akg
Peso 143kg |
Classificacao IP P54
I 180%s (170%s)
12 180%s (170%s)
Ve_lr_:lc: idade E; 200%s ;JU
Maxtm_ahde |4 A50%s (‘F
Operacao 7 = e
5 320°%/s s
16 450°/5(520°1s) g
11 +165° an
12 | +155--90° | ©
Alcance Maximo 13 +70~-200°
de Movimento 14 +170°
15 +120°
/6 +360°
4 T
Tarque de Carga J 116
do Elxo Permitida 15 9.8N-m
16 5.9N:m
, |4 0.6Kgm?
Inércia de Carga - ——
do Eixo Permitida 15 0:25Kgm? _
0.06Kgm? A §
: . 48 bKe _ ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar |/ | (Unidade' mm)
Conexdo Elétrica Integrada / ' (@)
203.3
Método de |n5ta[a§§0 Montada no Chan, na Parede e/ou Penduradao | 83.1 RS — 625 .-93- 9-—
: - - QO
Ambiente TemparaturadoAmbents i i o
Operac:c-nal Umidade do Amblents | 74 - 15 16 9‘
Requistos de ibragao \+ & Q)

? ¢ Tal 1 e it
Nivel de Rufdo < 80dB (A) _ ; v ] , =
;"\C|ZC3CEID Soldagern, manutencao de maquinas, montagem =i Ly ) i = 415 - O

o -
Jauri = 1 Y -
s 2 P Ponto P
19 i +J2
- -~ — == i
® Dimensoes de Montagem da Base e o ] 5
: = = = ey i Alcance do Ponto P
Dimensdes do Flange do Pulso: 115 | i[>
i i |
(Unidade: mm) } | +3 33
2% |43 N
= B8 | ¥ _ S04.6
2027
1
180
4-M5 profundidade 8, 1045 B 1405
‘35“750' M2 Profundidade 7_| Simetrico - ™ .
(. @35
| Q70 11 Profundidgile ~7
. O5a p1405 -
e
i I
240n70" = s A
B el 511 — AM20 PBSSBUSE//
o
MNotas: —

Furo com rosca M20 na extremidade do corpe (diametro pequeno: 17,5 mm)
A base do cliente utiliza furo de rosca M16 com parafuso M16 de rosca completa
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Série BRUS - Robd Universal e Solda

BRUS 8/1800

Familia Universal e Solda
NOmero de Eixos 6 g
Motorizacdo AC E
Raio Maximo de Trabalho 1818mm (1)
i
Repetibilidade de Posicionamento | £0.05mm wn
Carga Maxima Bkg il
Feso 160k
Classificacdo P P54
i 150°%s
12 150°%s
Velocidade 13 160%/s ;JU
Maxima de |4 360/ o
Operacao —t
15 320%s =
16 360°/s g
1 +165° foo)]
12 +155--90° ©
Alcance Maximo 13 +RO<-190°
de Maovimento 14 +185°
15 +120°
16 +360°
14 2ZNm
Torque de Carga
do Eixo Permitida 33 16.5N:m
J6 6.7N'm
; J4 SKem?
Inercia de Carga - O'?jﬂ"m1
do Eixo Permitida | e | 0.35Kgm? J
\ J6 Ouf Hgees ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar |/ (Unidade' mm)
Conexao Elétrica Integrada / ' (@)
Método de Ir‘.stala‘;éo Montado noChao, na Parede efou Pendurado 4728 9
-1 Q
emperaiuna doAmbierts
Ambiente bl il AD =
Operacional Umidade do Ambiente | cor conde 9‘
Requestesdevicracss | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) Q
™ —
Mivel de Ruido = 80dB (A) B 2
.A.[LJ”CG-; ac Soldagem, manutencao de maguinas, mortagem (@]
o 2
)
E P~
g3
® Dimensdes de Montagem da Base e
. = ] - Alcance do |
Dimensodes do Flange do Pulso: i |
‘onto P
(Unidade: mm) o ﬁi N
2 8 M
o k{/
o0
L -
ggﬂnﬂ-m profundidade 7 - 199 4‘/ I e
180
4-M5 profundidade 8, 3807 e
simétrico bk 5516 2
g
4-M20 passante,
simétrico f I rﬁ
[ |
300

Notas:
Fura com rosca M20 na extremidade do corpo (didmetro pequeno: 17,5 mm}
A base do cliente utlliza furo de rosca M16 com paraluso M16 de rosca completa



PALETIZADORES

contato@stahlmeyer.com.br

stahlmeyer.com.br

+55 (19) 99840-7523



THlISTAHL
Vi lllMeyer

Série BRP - Paletizador
BRP 120/2400

Modelo BRP 120/2400

Familia Paletizacdo
Ndmero de Eixos 4 C
Motorizacdo AC 2
Raio Maximo de Trabalho 2403mm é
Repetibilidade de Posicionamento | £0.05mm a
Carga Méxima 120kg Q
Peso 1045kg
Classificagdo IP P40
)1 145°/s
|2 110°/s
Velocidade 3 120°/s 0
Ma><|ma~de 14 400°/s QL
Operagao 2
5 / —
N
J6 / O
11 +165° W
12 +105--110° =
Alcance Maximo )3 +65~-195°
de Movimento 14 /
15 +1 259
16 +360°
Torque de Carga J4 /
do Eixo Permitido 15 16.6N'm
16 9.4N'm
Inércia de Carga 1= /
do Eixo Permitida 15 0.6Kgm2
J6 0.6Kgm?2 ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar | 4 vias, ®6mm (Unidade' mm)
Conexdo Elétrica Integrada 18 Vias (2x9) ' )
Método de |n5ta\a§§o Montado no Chéo, na Parede e/ou Pendurado (@]
X TemperaturadoAmbiente | 0~45°C 1025 220 B R Q
Ambie m‘te Abaixo de 75%RH (Curto Prazo 95% RH) O
Operacional Umidade do Ambiente | 5o condensacio & (@]
RequisitosdeVibracio | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) D a
Nivel de Ruido < 70dB(A) / I =
Aplicacdo Paletizacio, Manipulagio e Movimentaco de Materiais 2 WIOP 5 @ S
Faixa de movi B
daelfonfon;owmento E
® Dimensdes de montagem base e Z _E
dimensaoes do flange de pulso: yAR
) 26 S~
(Unidade: mm) T w G
802
836
909
2403
N
= - ~
W gl R2403
3r AT ‘
L 4-030 T Al s
= 4457 " ?;=H[ of &
NI 2
St s
A 4-253 M10 profundidade 18, +
23 ZIOHL;D’“” . L..% R720
a profundidade 10 20
4-230 [_40_| <Gl
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Série BRP - Paletizador
BRP 180/3200

Modelo BRP 180/3200

Familia Paletizacdo
Ndmero de Eixos 4 (-
Motorizagdo AC 2
Raio Maximo de Trabalho 3155mm é
Repetibilidade de Posicionamento [+0.05mm a
Carga Méxima 180kg Q
Peso 1130kg —
Classificacdo IP IP54
J 1258/s
12 110%/s
Velocidade 13 120R/s e
AXi Q
Maxwma~de 14 300%/s =3
Operagdo i
15 / —+
N
16 / Q)
J1 +180° LR
° an
]2 +85~-40 (@]
Alcance Maximo J3 +65~-64°
de Movimento 14 +360°
J5 A
16 /
Torque de Carga J4 /
do Eixo Permitido ]5 i
16 /
Inércia de Carga J4 87Kgm?
do Eixo Permitida J5 /
J6 ! ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar | 2-®12mm (Unidade: mm)
Conexdo Elétrica Integrada 10 Vias )
Método de Instalagdo Chdo @)
. TemperaturadoAmbiente | 0~45°C Q
Amb‘ente Ab de 75% RH 95% RH). S d d - |220 D-
Operacional Umidade do Ambiente anxo‘ e (curto prazo ). Sem condensagdo @ = W = o
RequistosdeVibragio | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) ; / ! z a
Nivel de Ruido <80dB (A) - < —
Ap li cagé 0 Paletizacdo, Manipulagdo e Movimentagdo de Materiais S g E g é
& o
: = E = | |#
® Dimensdes de montagem base e " PEEh 42
dimensdes do flange de pulso: - 5
i 953 5 a
(Unidade: mm) o
1152
1814
1819
2736

3125
3155

sy
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Série BRU - Robo Universal e Solda

BRUS 6/1400

BRUS 6/1400

Familia Universa e Solda
NUmero de Eixos 6 %
Motaorizacio [Ac =
Raio Maximo de Trabalho 1405mm M
Repetibilidade de Posicionamento [:O-U'5FTI”" %
Carga Maxima bkg S
Peso [ 143kg
Classificacdo IP P54
n 180%s (170%s)
12 180°%s (170%s)
Velocidade 13 200°%s g
Ma:ﬂmamde 14 45075 .
Operacdo —
15 320%s ~
16 450°/5(520°/5) g
Ik +165° ‘W
L 12 | +155--90° o
Alcance Maximo 13 | £70--200°
de Movimento | 14 [ <1700
15 | £120°
16 £360°
4 oo
Torque de Carga ) il
do Eixo Permitida 15 9.8N'm
16 5.9N'm
g.6Kgm?
Inércia de Carga J_ ;——b- —
do Eixo Permitida | 5 | 0.25Kgm*
G | 0.06Kgm? A #
16 ® Area de Trabalho:
Configuracdo da Mangueira de Ar [»’ (Unidade' mm)
Conexdo Elétrica Integrada / ' 5.5 (R
Método de Instalacé:} [l‘."IUI‘.ldUI_\ e Chae, na Parede efou Pendurade 98 .2 HaiEts - 23 ._98_. 9..
= _ Tempergado Amblente | 0~45%C i I g
A :,Ieﬂlf_t‘ [ | Abalxo de 75%RH {Curto Prazo 95% RH}. (@)
Operacional | Umidade do Ambilente | . sacio 74 = —=J5 16 v
| RequsiosdeVbragio | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) & & b
- —t
Nivel de Ruido | =80dB (A) o = =
f-\plica;éo : Soldagem, manutengdo de maquinas, montagem E Ly i +I5 - o
Z22 e i = i
a3z 12 Ponto P
P ' £ 2
: =~ i = I ) i
® Dimensdes de Montagem da Base e o e | S /
. - oo s . Alcance do Ponto P
Dimensdes do Flange do Pulso: R Dop A
[ i |
(Unidade: mm) : VS +3 s
=2 "B a9 A soee
202.7
1
130
759 4-M5 profundidade 8, 1045 - 1405 Jl
@5p7y 014 Profundidade 7| == Simétrico
= .
@31, 5
;. gan?m.ﬁanlurdQ 33 .
- = g R0 -
I T ] { s
') \ = -. 4
240n70%, a5, ‘o
ol

4-M20 Passante-

MNotas:
Furo com rosca M20 na extremidade do corpo (didmetro peguenc: g17,5 mm)
A base do cliente utiliza furo de rosca M16 com parafuso M16 de rosea completa



Série BRS - Robo de Solda
BRS 6/1400H

Universal (Ferramenta de Solda Externa)

Numero de Eixos 6
| Matorizagao AC
Raio Maximao de Trabalho 1475mm
| Repetibilidade de Posicionamento | +0.05mm
Carga Maxima bkg
| Peso 175kg
Classificagdo IP P54
' J1 170%s
]2 170%s
Velocidade 13 2009/
Maxunaﬂde J4 390/
Operacdo
15 390°/s
J6 630°%/s
J1 +165°
12 +155~--00°
Alcance Maximo 13 Manuselio de Materiais: +78—165°/ Solda: +78~50°
de Movimento |4 +190°
15 +130°
16 Manuseio de Materiais: £360° / Solda: +220°
d 11.8MN'm
Torgue de Carga M_
do Eixe Permitida 15 9.8N-m
16 4.2M-m
4 0.6Kgm?
Inércia de Carga J rg )
do Eixo Permitida | 15 0.25Kgm”
16 0.06Kgm?
| Configuragdo da Mangueira de Ar | 1-@6mm  1-®8mm
Conexdo Elétrica Integrada 16 Vias

| Método de Instalagao

Montado no Chao, na Parede efou Pendurado

Temperatura do Aok

Ambiente
Operacicnal

Umidade do Ambkente

(Curto Prazo 55% RH).

Recpuistos de vitragio

Abaixo de 0.5G (49m/s2)

| Mivel de Ruido

< 80dB (A)

Aplicacdo

Soldagem, manutengao de maguinas, moniagem

® Dimensodes de Montagem da Base e
Dimensdes do Flange do Pulso:

(Unidade: mm)

ttn

0018
2-212H75 passant¢ | 110/110 MNotas:

? 4-M20 passante

80 h7.d030

VL

® Area de Trabalho:
(Unidade: mm)

STAHL
Meyer

g /
-y
28 [ 8

I||
i 2

B25.7

11151

14755

iz 4
= Jlodbiige®

Fura com rosca M20 na extremidade do corpo (didmetro pequeno; 17,5 mm)

A base do cliente utlliza furo de rosca M16 com parafuso M16 de rosca completa

oedezl
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Série BRS - Robo de Solda
BRS 6/1450 A

Especificagbes

Classificacao |P
Capacidade
Eixos

Carga

Alcance Maximo
Paso

Repetibilidade

11
12
Velocidade 3
Maminal e ]
Méaxima de 14
Operacao
15
16
13
12
Alcarice Maximo 13
de Movimento
Ji
15
16

Diametro do eixo vazado

Método de Instalacao

Termperatura do Arbiente

Umidade do Amblente
Ambiente =
Operacional i

Curos Detathes

Vista &

6-M4V 8

Mista C

IPS4/IP65{Pulso)
3.0KVA
6
kg
1450mm
170kg
+0.08mm
145°/S [ 296°/5
133518 /. 1715
145%/S  f  281°%4S
2178, 407%5
172%/s [/ 352°/5

SOBES T SERNES

+170°

+115%—-140°

£220°

J4 ®27

16 ®A5
Chao e Teto
0°C— 45°C

20% — 80%RH (Sem-Umidade)

=4.9M/52

Sem gases ou liguidos inflamavels
efou corrosivos, longe de fontes

de ruido elétrico.

Vista B

[o2]

@ 68h6

Vista D (Parcial)

R15.5

Alcance do Panto P

200

580

443.5

1728

Alcance do Ponto P

[ 521

777

Lxy(mm}

30

Dizgrama da Cunva do centro de gravidade dacarga
s massa da carga

J6 ; +220° J6 ;2207

04 2 +170°| ua ; -1@

187

185 216

|eSI9AIUN

O
22
(]

—+

oelez|

OAIlBI0QR|0)




Série BRS - Robo de Solda ' liMeyer
BRS 6/2000 A

Especificacbes

Classificagdo IP IPS4/IP65(PulsD)
Capacidade 6.0KVA
Eixos 6
Carga 6kg :CJ
Alcance Maximo 2000mm <
M
Peso 300kg A
AN QL
Repetibilidade +0.08mm —
11 158°/5
12 145°/5
Velocidade 5
8 e
Nominal e 3 it o]
Maxima de 14 217945 ~
Operacdo =
15 172578 E
W)
16 500°%/5 n
o
J1 +170°
12 +80°— -150°
Alcance Maximo 3 +g50 72¢ Alcance do Ponto P
de Movimento
14 176
15 +1152 140°
16 +220°
14 ©27 1523 2000
Diametro do eixo vazado 225 991.5 140
16 45
: . ()]
Metodo de Instalacdo Chao e Teto (@]
. )
Tomperalia o Ambients 0°C— 45°C I P&a Y N o
Urmidade do Amblente | 20% — B0%RH (Sem-Umidade) w // S —FE o
Ambiente ; S — o SR ',\b‘ P =
Qperaciona| = PerEwRdViED AHS A <
o | \ R524 (@]
Sem gases ou [Iquidos inflamaveis © *
Overos Detalhes e/oy corrosivos, (longe de fontes P~ ® .
de ruido elgtrico N ( %ﬂ
b AN
Alcance do Panto P
| o
6 c 9
<t 749 il
c
0 )
© /
JE+220° JB:-220°
Vista & Vista B JA+1T0 | J4-170°
I
4-M6V¥ 12
4-M8V 15

Layimmy

300

Vista C

Vista D
221 24 1 Diagrarna dfa Curva do centro de gravidade da carga
oz & da masza da carga




Série BRUS - Robo Universal e Solda
BRUS 8/1800

Modelo

| Familia Universal e Solda
Ndmero de Eixos 5} %
Moterizagao AC =
Ralo Maximo de Trabalho 1818mm m
| Repetibilidade de Posicionamento | +0.05mm wn
Carga Maxima Bkg L
| Peso 160kg
Classificagao IP P54
11 150°%/s
12 150°%/s
Ve.lo.cidade 13 160%/5 g
gaxma‘de 14 3607 -
eracdo
Skt 15 320%s E
16 360°%/s o
J1 +1657 gz
12 +155~-90° o
Alcance Maximo 13 +80~-190°
de Mavimento 14 1850
}5 +120°
J6 +360°
14 2Z2Nem
Torque de Carga -
do Eixo Permitida 15 16.5N:m
16 B.7N'm
4 75Kem?
Inércia de Carga ] s "K_'?m_
do Eixo Permitida | i _0.35Kgm? ]
: , e it e ® Area de Trabalho:
Configuragdo da Mangueira de Ar |/ (Unidade' mm)
Conexdo Elétrica Integrada / ' N
Métado de Insta lagdo Montado na Chio, na Parede efou Pendurado 9
) Tenrperatura doAmbienta | 0=45°C g
Ambiente = e e
Operacienal Umidade do Ambiente | Sam con i o
Fequermsdevibagio | Abaixo de 0.5G (4.9m/s2) 'Q_{
Nivel de Ruido = BOdB (A) E
.L'\:]I.'(_agrj'o Soldagem, manutengdo de maguinas, montagem )
w| 8
uy
&

690

® Dimensodes de Montagem da Base e
Dimensdes do Flange do Pulso:

|
Alcancedo ||
onto P |

w0 ]
Y _<
(Unidade: mm) T ool o] 1ok
o &
(Y9!
- [
o F
@5H7; 012 profundidade 7 = 199 \1/ e s
180
4-mM5 profundidade 8, 1 3807 =
simétrico
1458 2616 1818

300

4-M20 passante,
simétrico [‘

i

Y 1
E L]

e .|
300

MNotas:
Furo com rosca M20 na extremidade do corpe (diametro pequeno: 17,5 mim)
A base do cliente utiliza furo de rosca M16 com parafuso M16 de rosca completa



Série BRS - Robd de Solda Y lMeyer

BRS 10/1500 A

Classificagdo IP IPS4/IP65(Puls0) Foo
Capacidade 3.0KVA
Eixos 5}
Carga 10kg =
5
Alcance Maximo 1500mm %
Peso 300kg 7
jaf]
Repetibilidade +0.05mm =
1 2E0%5
12 T2s2rs
Velocidade 3
Neminal e I3 25N E
Maxrma_de 14 230°/S o)
Operagao —
5 25395 N
: {af]
«W
16 708°/s an
@]
1 +170°
J2 +160°— -60° (@)
Alcance Maximo 13 +154°— -85°
de Movimento
|4 s SEETe
5 +100° 115
J 109 e Diagrama da Curva do centro de gravidade da carga
e da massa da carga:
16 +360°
14 DAL 400 _Lwy(rmm)
Diametro do eixo vazado
16 ©45 L ol
2000 M
Metodo de Instalagdo Chao e Teto b o
300p=*" o
Tempersturada Arbiete BoE— 452 [ o1k i
aoof o)
Umidade deAmbiente 20% — B0%RH (Sem-Umidade) [ 8
Ambiente Sones —+
Operacional Reoustos deMbracsn =4.9M/52 L) <
@]

Sem gazes ou llguldos Inflamavels
Chutros Dt efou corrosivos, Tonge de fontes
de ruldo elétrico

#fl: mm
l6:-220°

.
J4:-170°

Abistificar A-A

ista A

@ ASHTImIL

Vista B



Série BRS - Robo de Solda
BRS 10/2000H

Familia Universal (Ferramenta de Solda Externa)
Ndmero de Eixos 6
| Matorizagaa AC
Raio Maxima de Trabalhe 2010mm
| Repetibilidade de Posicionamento |+0.05mm
Carga Maxima 10kg (6kg opcional)
| Peso 210kg
Classificagdo IP IP54
[ 11 160°%s (190%/s)
12 160°%s (190%/s)
Velocidade 13 169°%/s (200%/s)
Maxima de 14 300°/s (390°/5)
Operacdo =
15 338°/5 (390%/s)
16 535°%/5 (630%/s)
J1 +165°
12 +163~-80°
Alcance Maximo 13 Manuseio de Materiais: «86~165° Solda: +80--85°
de Movimento 14 190°
15 +130°
16 Manuseio de Materlais: +360% Sclda: +2207
Torgue de Carga M_ i
do Eixe Permitida 15 9.8N:m
16 42N
Inércia de Carga ot ook
do Eixo Permitida | iE] 0.25Kgm*
16 0.06Kgm?

| Configuragdo da Mangueira de Ar

1-@emm 1-@8mm

| Conexdo Elétrica Integrada

16 vias

| Método de Instalagao

Montada no Chao, na Parede e/ou Pendurado

: Termperatura do Armisients
Ambiente

0=-45°C

8 peraciona | Umidade do Ambiente

Abaixo de 75%RH (Curto Praza 95% RH).
Sem Condensagic

Recuistos de Vitragdo

Abaixo de 0.5G (4.9m/s2)

| Mivel de Ruido

<80dB (A)

Aplicacdo

Maovimentagdo de Materials, Mentagem

® Dimensodes de Montagem da Base e
Dimensdes do Flange do Pulso:

(Unidade: mm)

2_3]2|”;U'3passante =
—_— 1:5
0012 i =
[ SH7;*"?profundidade 8 T8
= 95 _ _
52 o) =
2 S5 = >
L o 45\" \
1100 |\ 4-420 passante i@ =)
o
0 A &M profundidade &, o=
simetrica 11 1~
300 Di— =
|
. ]
=1

#80h7.40z0

VL

® Area de Trabalho:
(Unidade: mm)

STAHL
Meyer

o g
// \\
o 19 1036, § u\\\

— 4 s Sd6

] + s +

g : 1 ‘E“ N
: 4 ,7—‘*{'_7‘ , -\\‘y AN\
z 7 i aRi) .

= / 236

i / [ : ] [ _\ — Ponto P\.

- 5 =| Aleance do f |
_ j' A
{

P
321
421

\\ i

1366

1618

1/ |
'|"CT' == /
)
S\l%—n l/,
.
474 i 5 ////
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STAHL
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Série BRS - Robo de Solda
BRS 15/1530 A

Especificacoes

Classificagdo IP IPS4/IPES(Pulso)
C
Capacidade 3. 0KVA =)
8y, : <
Eixos 6 " i ?’&M m
- =
. - \ 7]
Carga 15kg » ¢ Q
Alcance Maximo 15320mm <l - y f ==
Y ‘&
Peso 185kg Ny ?
Repetibilidade +0.08mm
-0
Il 198°/5 L.
m
12 1989/5 E
Velocidade a Q
lo 13 222°/5 v
Maxima de ai ]
Operacao 4 198°/5 (@]
15 370°/5
16 202°/5
1 £170°
12 +178°— -58°
Alcance Maximo 3 i E= -G
de Movimentao
J4 +135°
|5t +115%— -143"
16 +360° )
- (@]
Diametro do eixo vazado 14 ©27 T
Métado de Instalagdo Chéo, Teto e Parede (@)
=
Temperatua o Ambiarte 0°C— 45°C n'_-l'_
Alcance do Panta P =k
Umidade do Amblente 20% — B0%RH {Sem-Umidatie] g

Ambiente

Operacional| | FersEscess =4.9M/5%
Sem gases ou liguidos inflamavels

Outros Delghes efou corrosivos, longe de fontes
de rufdo elétrico

il
k o 18 B
o=
LN\
M 12 ]
vista M =
o 00,
2-@aF 10

2R EDEL

Ly{mm)

Diagrama da Curva do centro de g Medidas do Pulso

B da massa da car,
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Série BRCSR - Robo Colaborativo

BRCSR 3/705

Carga Maxima

Alcance

Peso

Eixos

Tempoe Médio Entre Falhas

Fonte de Alimentacao

Prograrmacdo

Performance

3kg
705 mm
Cerca del15 kg
6
>50,000n

90-264VAC, 47-63Hz/48VDC

Controle Direto e
Interface Grafica

Consumo de Energia

Seguranga

Certificacao

Sensor de forga (flange da ferramenta)
Resolugdo da Medigdo da Forga
Precisdo Relativa do Controle da Forga
Alcance ajustdve| de rigidez cartesiana
Temperatura de Funcionamento

Humidade

Movimento

Medio Pico
180w 400 w

Mais de 20 caracteristicas de segurarga
ajustavels, inclulndo detecdo de collsao,
paredes virtuals & modo de colaboragdo

EM IS0 13849-1, Cat3, PLd, EN SO 102181,
& requisitos de marcagio EU CE

Fur‘;a’ My Torque, Koy=Z
01N 0.02 Nm
05N 0.1 Nm

0~-3000M/m, 0~300Nm/rad
07C-457C

< 95% RH (sem condensacao)

Repetibilidade
Movimento do Eixo
Eixo 1(J1)
Eixo2()2)
Eixo3()3)
Eixad(J4)
Eixo5(J5)
Eixo6(J6)

Velocidade maxima na
extremidade da ferramenta

Caracteristicas

+0.03 mm

Alcance de Trabalho  velocidade Maxima

=T 180°%/s
-135°~4130° 180%/5
175°~+135° 180°/s
£175° 180%/s
£175° 180°/s
£1759 180%/s

< 1.5m/s

Classificacao IP

Classificagdo IS0 Sala Limpa
Ruido

Instalagdo

Portas /O da ferramenta

Interface de comunicaggo daferramenta
Fonte de alimentacio VO da ferramenta
Portas de /0 de utilizagdo do pedestal
interface de Comunicagdo do Pedestal

Fonte de Alimentagao de Saida do Pedestal

IP54
5
<70 dB (A)
Em qualquer angule
2 saidas digitais, 2 entradas digitais,

2 entradas andlogas

Uma porta Ethernet de 100 megabits com
Interface RI45 na base de conexdo

(1) 24V 2V, 1A 1 (2) 5V, 1.5A
4 Saldas Digitais, 4 Entradas Digitais
2 Canais Ethernet

24\, 1.5A

IISTAHL
Meyer

TARL
?ne‘!er

S0L/£ ¥so¥d

:H
[

Alcance de Trabalho

Dimanadas: mm

N,

A" s
\ @ R294.28

@ Rraga2s

Fixacao da Base

Dimensbes: mm

@ sH7 10

@ 4-06.6 Simétrico

il

b7

@ Faratusos 4-M8, profundidade minima 12

@ sH7=10

o
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Série BRCSR - Robo Colaborativo sy sTAHL
BRCSR 4/919 lliMeyer

Carga Maxima Akg
Alcance 919 mm
Peso Cercade 175 kg
' gTARL,
Eix0s 6 mey
Tempo Médio Entre Falhas >350,000 C
Fonte de A[imen[aqé(} 90-264VAC, 47-63Hz/48YDC / E.
<
z Controle Direto e F\ 2
Programacado Interface Grafica : &
Performance
Medio Pico g
Consumo de Energla .
200 w 700 w \ ( 3 e,
> | =
Mais de 20 caracteristicas de segurarga - A @ (g»]
Seguranca ajustavels, incluindo detecdo de collsdo, l n < —
paredes virtuals & modo de colaboragdo 3 N
af]
e EN IS0 138491, Cat3, PLd, EN SO 10218-1,
Ce mﬂcagaa & requisitos de marcagio EU CE VBI
Sensor de forga (flange da ferramenta) Forga, xy-z Torgue, x-y-z ©
Resolu¢do da Medigdo da Forga 0.1 N 0.02 Nm
Precisdo Relativa do Controle da Forga 05N 0.1 Nm
Alcance ajustdve| de rigidez cartesiana 0~3000M/m, 0~300Nm/rad
Temperatura de Funcionamento 0457 C
Humidade < 95% RH (sem condensacao)
Movimento
Repetibilidade £0.03 mm Alcance de Trabalho
Dimanadas: mm )
Movimento da Eixo Alcance de Trabalho  velocidade Maxima - (@]
3 juf]
Eixa1(J1) S 180°%/s j /.Raﬂﬁ?i =
@]
Eixa2()2) -135°~4135° 180°/s ' 5
i @r169.34 —
Eixa3(J3) 170°=+140° 180°%/s \ / =
; ¥ @r17965 (@)
Eixad(J4) +175° 180%/s : J} e
Eixo5(J5) £175° 180°/s j'/
4
Exo6 ()6} +175° 180%/s i
Velocidade maxima na <2 mis
extremnidade da ferramenta

[ LIGERR

Caracteristicas

\
' @ R403.11

Classificacao IP IP54
Classificacso 1SO Sala Limpa 5 Fixacao da Base
Dimensbes: mm
Ruido <70 dB (A)
& = @ sH7<10 10
Instalagao Em qualquer angulo
2 safdas digjtals, 2 entradas digitais, @ 1-08.4 simétrico

Portes 11O da ferramenta 2 entradas andlogas

et Uma porta Ethernet de 100 megabits com P
Interface de comunicaggo daferramenta Interface RI45 na base de conexao A i -

Fonte dedimentacio VO daferraments (1) 2412V, 1A/ (2) 5V, 1.5A

Portas de I/0 de utilizagao do pedestal 4 Saidas Digitais, 4 Entradas Digitais T ® 0

interface de Comunicagdo do Pedestal 2 Canais Ethernet @ Parafusos 4-MB, profundidade minima 15

@ 0:H7 T a5
Fonte de Alimentagao de Saida do Pedestal 24V, 1.5A



Série BRCU - Robo Colaborativo STAHL
BRCU 7/988 Meyer

Especificacdes

Carga Maxima 7 kg
Alcance 988 mm

Peso Cerca de 27 kg

Eixos 6

Tempo Médio Entre Falhas > 50,000 h

Fonte de Alimentacao 90-264VAC, 47-63Hz/48VDC

- Controle Direto e
Programacdo Interface Grafica

Performance

Poténcia 300w

Mais de 20 caracteristicas de seguranga
Segu ranca ajustaveis, incluindo detecéo de colisdo,
paredes virtuais e modo de colaboragao

EN ISO 13849-1, Cat.3, PL d, EN ISO 10218-1,

Certificagdo e requisitos de marcagdo EU CE

Sensor de forca (flange da ferramenta) Forca, x-y-z Torque, x-y-z

Resolugdo da Medi¢do da Forga 0.1N 0.02 Nm

Precisdo Relativa do Controle da Forca 05N 0.1 Nm

Alcance ajustavel de rigidez cartesiana 0~3000N/m, 0~300Nm/rad

Temperatura de Funcionamento UEC-50°C

Humidade < 93% RH (sem condensagado)

Repetibilidade +0.02 mm
Movimento do Eixo Alcance de Trabalho  Velocidade Méxima T

Eixo1(J1) o8 180°/s

Eix02(J2) 52 180°/s @300 g0
Eixo 3 (J3) 5 234°/s @123 —

Eixo 4 (J4) o 240°/s ]

Eixo 5 (J5) +175° 240°/s i o

Eixo 6 (J6) oo s 300°/s

Velocidade méxima na

i =
extremidade da ferramenta 3.2m/s

Caracteristicas

Classificacdo IP IP54 / 1P67
Classificagdio 1SO Sala Limpa 5 Fixacao da Base
Dimensdes: mm
Rufdo <70 dB (A)
@ 2200
Instalacgo Em qualquer angulo P —

e e e 2 Saidas Digitais, 2 Entradas Digitais

2 Entradas Andlogas
Interface de comunicacdo da ferramenta RS485
Forte de alimentacgo /O da ferramenta 12V/24V 1A ® 20647 (376

4 saidas digitais, 4 entradas digitais,

Portas de I/0 de utilizacdo do pedestal 41/0 de seguranca

Interface de Comunicagdo do Pedestal 2 Canais Ethernet @144

Fonte de Alimentacdo de Saida do Pedestal 24V, 1.5A
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Série BRCU - Robo Colaborativo MIISTAHL
BRCU 12/1434 '/ llMeyer

Especificacoes

Carga Méxima 12 kg
Alcance 1,434 mm
Peso Cerca de 43 kg
Eixos 6
Tempo Médio Entre Falhas > 50,000 h
Fonte de Ali:'nen{aggo 90-264VAC, 47-63Hz/48VDC

: Controle Direto e
Programacdo Interface Gréfica

Performance

Poténcia 500 W

Mais de-20 caracteristicas de segurancs
SEgU ranga ajustavels, incluindo detecdo de colisdo,
- ' paredes virtuals & mode de colaboragas

EN 150 13849-1, Cat.3, PL.d, EN I50 T0218-1,

Cer[tf:r_agéo e requisitos de marcacdo EU CE
Sensor de forca (flange da ferramenta) Forga, xy-Z Torgue, xy-2
Resolugdo da Medicso da Forga 01N 0.02 Nm
Precisdo Relativa do Controle da Forca 0.5 N 0.1 Nrn
Alcance ajustavel de rigldez cartesiana 0=-3000M/m, 0~300Nm/rad
Temperatura de Funcionamento 0°C-50°C
Humidade <93% RH (sem condensacio)

Movimento

Repetibilidade +0.03 mm Alcance de Trabalho

Dimenses: mm

Movimento do Eixo Alcance de Trabalho  Veloridade Maxirna
o

. +1780 e
Eixo 1 (H ) L 120°%/s @ m ,',-.me;\u
Eixo 2 (J2) 1702 120%/s

) ~ ) [ Rkead |
Eixo3(13) - 180°%/s @760
Eixo 4 (J4) S 234°/s .m' 1

i 1 S @ R125.20

Eix05(J5) £175° 240°/s / \
Eix0.6(]6) +175° 240°/s \
Maximum speed at tool end <3m/s ool o

Caracteristicas

Classificacdo IP IP54 / P67

Classificaggo ISO Sala Limpa 5 Fixagdo da Base

Dimensbes: mm

Ruido <70 dB(A)

@0z
Instalagéo Em gualguer dngulo @ 2-o6H7 (1) ¥ 6

Boptas O femarents 2 Saldas Digitais, 2 Entradas Digitais,

2 Entradas Analogas %
Interface de comunicagao da ferramenta RS485 / @50
i //". : @4 01358
Fortte de alimentacio 110 da ferramenta 12VI24V 1A i i L1026 15

4 saidas digltals, 4 entradas digitais,

Portas de /0 de utilizscdo do pedestal 4D de seguranca

@ Parstiscs 48412, profandidads minima 10

Interface de Comunicagdo do Pedestal 1 Canal Ethernet e

Fonte de Alimentagio de Saida do Pedestal 24y, 1.5A
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Série BRCU

- Robo Colaborativo

BRCU 18/1062

Especificacoes

Carga Maxima
Alcance
Peso

Eixos
Tempo Médio Entre Falhas

Fonte de Alimentacao

Programacao

Performance

Poténcia

Seguranca

Certificacdo

Sensor de forca (flange da ferramenta)
Resolugdo da Medicao da Forca
Precisao Relativa do Controle da Forga
Alcance ajustavel de rigidez cartesiana
Temperatura de Funcionamento

Humidade

Movimento

18 ke
1,062 mm
Cerca de 40 kg
6
> 50,000 h

90-264VAC, 47-63Hz/48YDC

Controle Direto e
Interface Grafica

600w

Mais de 20 caracteristicas de segurarga
ajustaves, incluindo detecdo de colisao,
paredes virtuals & modo de colaboragdo

EM IS0 13849-1, Cat3, PLd, EN SO 102181,
& requisitos de marcagio EU CE

Forga, x-y-z Torgue, x-y-z
01N 0.02 Nm
05N 0.1 Nm

0=3000MW/m, 0~-300Nm/rad

G°C-50°C

< 93% RH (sem condensacao)

Repetibilidade
Movimento do Eixo
Eixo1(J1)
Eixo2()2)
Eixo3()2)
Eixo4(]4)

Eixa 5(J5)
Exo6()6)

Velocidade mdxima na
extremidade da ferramenta

+0.03 mm

Alcance de Trabalho

Dimensdes: mm

Alcance de Trabalho  velocidade Maxima

ST 120%/s
+170° 120°%(s @
+165° 180°/s @ 1402

[
+£1 755 180%/s

@150
1757 180°%(s
st W oot 180%/s

<= 3m/s

Caracteristicas
Classificacao P

Classificacdo I1SO Sala Limpa
Ruido

Instalacao

Portas /O da ferramenta

Interface de comunicagso daferramenta
Fonte de alimentagae VO da ferramenta
Parras de /O de utilizagao do pedestal
interface de Comunicagdo do Pedestal

Forite de Alimentagdo de Salda do Pedestal

2 Saidas Digitals, 2 Entradas Digitais,

IP54 / P67

5 Fixacao da Base

Dimensdes: mm

<70 dB(A)

— @ 0238

Em qualguer angulo ® z-o57(77)% 6

2 Entradas Analogas = T
RS485 //
/ @150
12V/24V 1A T 20 ®:onss

4 saldas digitais, 4 entradas digitais,
4110 te seguranga

1 Canal Ethernet @

24V, 1.5A

@ Parsfusos 8-8412, profundidade minima 18
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Serie BRCU - Robo Colaborativo  smpmsTAHL
BRCU 20/1798 Meyer

Carga Maxima 20 kg
Alcance 1,798 mm
Peso Cerca te 75 kg
Eixos 6
Tempo Médio Entre Falhas >50,000h -
Fonte de Alimentacdo 90-264VAC, 47-63Hz/48VDC 3
<
3 )
= Controle Direto e bind
Programacao Interface Grafica &
Performance
Poténcia 1000 W
U
QO
Mais de 20 caracteristicas de segurarga (1))
Segu ranca ajustayels, incluindo detecdo de colisao, s
! paredes virtuals & modo de colaboragdo ﬁ
QO
- = EN IS0 13849-1, Car3, PLd, EN 1SO 10218-1,
Ce:tlf:r_agao & requisitos de marcagio EU CE ugi
Sensor de forga (flange da ferramenta) Force, x-y-z Torgue, x-y-z ©
Resolugdo da Medicdo da Forga 0.1 N 0.02 Nm
Precisao Relativa do Controle da Forca 05N 0.1 Nm
Alcance ajustavel de rigidez cartesiana 0=2000M/m, 0=300Nm/rad
Temperatura de Funcionamento 0°C-50°C
Humidade < 93% RH (sem condensacao)

Movimento

Repetibilidade £0.05mm Alcance de Trabalho

Dimensdes: mm )
Movimento do Eixo Alcance de Traballo  velocidade Maxima o
o7}
Eixo 1(J1) +175° 120%/s 2y
o @0 | o
Eixo 2(J2) £175 120%s | 2
AR . —
Eixo 3(J3) +170 120°/5 e ) =
Eixo 4 ()4 ) +175° 180%/s '
[ Ei
Eixo5(J5) £175° 234%/s
Eixo 6(J6) +175° 234°%s

Velocidade maxima na <35m/ls
extremidade da ferramenta o ® o | h;-:,"

Caracteristicas
Classificacao [P IP54 / P67

Classlificagao 1SO Sala Limpa g Fixacao da Base

Dimensdes: mm

Ruido <70 dB (A)
Instalagdo Em qualquer angulo @057 Ts
Portas /O da ferramenta 2 Saidas Digitais, 2 Entradas Digitais
2 Entradas Analogas
Interface de comunicacso da ferramenta RS485 @0
Fonte de alimentacao VO da ferramenta 12V24V 1A @ Mo s
7305 - 4 saldas digitais, 4 entradas digitais,
Portas de /0 de utilizagao do pedestal o el

Interface de Comunicacio do Pedestal 1 Canal Ethernet

Fonte de Alimentacan de Salda do Padestal 24V, 1:5A



Série BRCST- Robo Colaborativo

BRCST 3/1010

Carga Maxima
Alcance
Peso

Eixos
Tempo Médio Entre Falhas

Fonte de Alimentacao

Programacao

Performance

3 kg
1,010 mm
Cercade 21 kg
6
> 50,000 h

90-264VAC, 47-63Hz/48YDC

Controle Direto e
Interface Grafica

Poténcia

Seguranca

Certificacao

Sensor de forga {flange da ferramenta)
Resolugdo da Medicdo da Forga
Precisdo Relativa de Controle da Forga
Alcance ajustavel de rigidez cartesiana
Temperatura de Funcionamento

Humidade

Movimento

200w

Mais de 20 caracteristicas de segurarga
ajustaves, incluindo detecdo de colisao,
paredes virtuals & modo de colaboragdo

EM IS0 13849-1, Cat3, PLd, EN SO 102181,
& requisitos de marcagio EU CE

Fur‘;a_ XT Torque, XY-Z
01N 0.02 Nm
05N 0.1 Nm

0=3000M/m, 0-300Nm/rad
O7C-457C

< 90% RH (sem condensacdo)

Repetibilidade
Movimento do Eixo
Eixo1(J1)

Eixa 2 ()2 )
Eixo3(J3)

Eixo4 ()4 )
Eixo5(J5)
Eixo6(J6)

Velocidade maxima na
extremidade da ferramenta

+0.03 mm

Alcance de Trabalho  velocidade Maxima

i 7 i 180%/s
+120° 150%/s
+120° 180°/s
+170° 225°%(s
+120° 225°/s
+3609 225%s

<= 3m/s

Caracteristicas
Classificacdo IP

Classificagdo ISO Sala Limpa
Ruido

Instalagao

Portas VO daferramenta

Interface de comunicagan da ferramenia
Fonte de alimentacdo /O da ferramenta
Portas de /0 de urtilizagdo do pedestal
Interface de Comunicagdo da Pedestal

Fonte de Alimentagdo de Saida do Pedesial

P54
5
<70 dB (A)
Em qualguer angulo
2 Saidas Digitais, 2 Entradas Digitais
RS485
24V 1A

4 saldas digitais, 4 entradas digitais,
4 W0 de seguranga

2 Canais Ethernet

24V, 1.5A

Alcance de Trabalho

Dwmanadas: mm

@ 13518

Fixacado da Base

Dimanades: mm

@180

@1
@0 @]
| Sei

@
@ 180:0.05
@58

S
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Série BRCST- Robo Colaborativo ™ISTAHL
BRCST 3/1010 PRO JlliMeyer

Especificacoes

Carga Maxima 3 kg

Alcance 1,010 mm

Peso Cercade 22 kg

Eixos T

Tempo Medio Entre Falhas =50,000h -

Fonte de Alimentacio 90-264VAC, 47-63Hz/48VDC E
. Controle Direto e o s

Programacao Interface Gréfica &

Performance

Poténcia 300w

Mals de 20 caracteristicas deseguranca
Segu ranca ajustavels, Incluindo detegdo de colisao,
paredes viruais e modo de colaboragdo

o
2
m

—

/ N
/ oY)
Certicagao Y a
sensor de forca (flange da ferramenta) Force, x-y-z Targue, %-y-z o
Resolugdo da Medicao da Forga 01N 0.02 Nm | g
Preclsio Relativa do Controle da Forga 0.5 M 0,1 Nm
Alcance ajustavel de rigidez cartesiana 0D=3000M/m, 0~300Nm/rad
Temperatura de Funcionamento GPC=45°C - /—\—1
Humidade < 90% RH (sem condensacan) ; e

Movimento
Repetibilidade +0.03 mm Alcance de Trabalho

Movimento do Eixo Alcance de Trabalho Velocldade Méaxima Dinensdent i Q
Eixo 1(J1) +170° 180°/5 Re )
Eix0 2 (J2) £120° 150%/ Q
> x o ® 366 m
Eixo3(J3) +170° 180°%/s @56 =5
1 ~ <
Eixo 4 (}4) [P b 180%/s @ 2
Eixo5(J5) +170° 225%s
; [ ESE
Eixa 6 (J6) +120° 225°/s
Eixo 7(]J7) +360° 225%s
Velacidade maxina fa
extremidade da ferramanta <3mis

Caracteristicas
Classificacdo IP P54 Fixacdo da Base

Classificacao ISO 5ala Limpa 5 Dimensdes: mm

,130
Ruido <70 dB (A) . MRS
- . @0 @]
Instalagdo Ern qualquer angulo e | -
::| Bl . 535 eu‘bs \..5.41?-“"9”'

Portas VO daferramenta 2 Sajdas Digitals, 2 Entradas Digitais . , . - .

Interface de comunicagao daferramenta RS485 N 2
/ 7/,/' ) 5 z &
Fonte de alimentacdo /O da ferrarmienta 24V 1A (W7 S A, e = =

4 saidas digitals, 4 entradas digltais,

Portas de /0 de utilizagdo do pedestal 410 de seguranga Lo

Interface de Comunicacao do Pedestal 2 Canais Ethernet

Fonte de Alimentagao de Salda do Pedectal 24V, 1.5A



Serie BRCST- Robo Colaborativo  spmsTAHL
BRCST 7/1125 Meyer

Carga Maxima 7 kg

Alcance 1,125 mm

Peso Cerca de 27 kg

Eixos 6

Tempo Médio Entre Falhas =50,000h =

Fonte de Alimentacao 90-264VAC, 47-63Hz/48YDC 3

<

Controle Direto e 2

Programacao Interface Grafica &

Performance

Poténcia 300w

Mais de 20 caracteristicas de segurarga
Seguranca alustivels, inclulndo detecdo de colisao,
paredes virtuals & modo de colaboragdo

]
o
M

—~

EN IS0 13849-1, Car3, PLd, EN 1SO 10218-1,

opiezi

Certificacao & requisitos de marcagio EU CE !
Sensor de forca (flange da ferramenta) Foree, x-y-z Torgue, x-y-z

Resolucdo da Medicao da Forca 0.1 N 0.02 Nm

Precisao Relativa do Controle da Forga 05N 0.1 Nm

Alcance ajustavel de rigidez cartesiana 0~3000M/m, 0=300Nm/rad

Temperatura de Funcionamento 0°C~45°C

Humidade < 90% RH (sem condensacao)

Movimento
Repetibilidade +0.03 mm Alcance de Trabalho

. N Dimensdas: mm n
Movimento do Eixo Alcance de Trabalho  velocidade Maxima o
: o
Eixo1(]1) +170° 90°%/s f o
@]
Eixo 2 (J2) +120° 90°%/s O
Eixa3()3) +120° 180°/s g
- @52 (®]
Eixa4.(}4) +170° 1B0%/s
Exe5(]5) +120° 180°%(s
Eix0 6(J6) +360° 180%/s |
Velocidade maxima na <28mfs
extremidade da ferramenta -

Caracteristicas

Classificagao P IP54
Classificagao 1SO Sala Limpa ¥ Fixacdo da Base
Dirranades: mm
Ruido <70 dB (A)
Instalacao Em qualquer angulo o
Portas IO da ferramenta 2 Saidas Digitais, 2 Entradas Digitais i ia)
3 | p 1
Interface de comunicacao da ferramenta RS485 |  —
Fonte de alimentacao /O da ferramenta 24V 1A : 7 2 a2l 8
AN 5 ] 2
= 4 saldas digitals, 4 ertradas digitals, LAy ® 5| =
Portas de 1/0 de utilizacao do pedestal 4 /O de seguranica N \\\\\&{i/&\%\ AN

Interface de Comunicacao do Pedestal 2 Canais Ethernet

profundidade minima 15

Fonte de Alimentagdo de Saida do Pedestal 24V, 1.5A



Série BRCST- Robo Colaborativo ™ISTAHL
BRCST 7/1125 PRO JlliMeyer

Especificacoes

Carga Maxima Tke

Alcance 1,125 mm &
@‘;\
Peso Cercacde 29 kg / -
- 4

Eixos 7 : /
Tempo Medio Entre Falhas = 50,000 h ) c
Fonte de A|fmentagéa a0-264VAC, 47-63Hz/48VDC E_
S <
-,

» Controle Direto e % 3 2
Programagao Interface Grafica &
Performance \

Poténcia 350w
e
2L
Mals de 20 caracteristicas deseguranca (1»]
Segura nea ajustavels, Incluindo detegdo de colisao, —t
paredes viruais e modo de colaboragdo N
' O
g EM IS0 13849-1, Cat.3, PLd, EN 150 10218-1,
Ce mﬂcagao @ requisitos de marcagac EU CE ufn-}t
Sensor de forga (flange da ferramenta) Force, x-y-z Tarque, x-y-z o
Resolugao da Medigao da Forga 01N 0.02 Nm _
Precisaio Relativa do Contrale da Forca 05N 0,1 Nm
Alcance ajustavel de rigidez cartesiana 0D=3000M/m, 0~300Nm/rad - r—
Temperatura de Furicionamento 0PC=45%C { =
Humidade < 90% RH (sem condensacan)
Movimento
Repetibilidade +0.03 mm Alcance de Trabalho
Movimento do Eixo Aleance de Trabalho Velocidade Maxima Dimensisa: mm Q
Eixa1(J1) +170° 90%/s : ab)
(J / o
Eixo 2.(]2 ) £120° 9G°/s 2
7]
Eixa3(J3) +170° 1202/ =
@ 15295 <
Eixo4()4) +120° 120%s ©
Eixo5(]5) +170° 120%/s
Eixo B (Ja) +£120° 120%/s
1
Eixa 7(J7) +360° 120%/s

Velocidade maxima na

extremidade da ferramenta <25m/s

Caracteristicas

Classificacao IP IP54 Fixacdo da Base

Classificagdo 1SO Sala Limpa 3 Rt . e=

Rufdo <70 dB (A) L @

Instalagdo Em qualquer angulo o 8. @z
I:v— | B .' 65005 ; 5__;_._\_&‘_..

Portas VO daferramenta 2 Saidas Digitals, 2 Entradas Digitais ' [ , | A
= i L

Interface de comunicacso da ferramenta RS485 A " ‘

Farite de afimentacao 1O da ferrarmenta 24V 1A P 2 “; ';

4 saidas digitals, 4 entradas digltais,

Partas de /0 de utilizacdo do pedestal 4 /0 de segurarga

|| @ Paratusas .10, profundidacta minima 15 e

Interface de Comunicacao do Pedestal 2 Canais Ethernet

Fonte de Alimentacaio de Saida do Pedestal 24V, 1.5A



contato@stahlmeyer.com.br

stahlmeyer.com.br

+55 (19) 99840-7523




, . . ™IISTAHL
Série RHMB - Rob0 Scara VillMeyer

IRHMB 4215B

] ikl 200mm
J
Alcance d =
Rotagio. £134
Comprimento
Especificagbes do Brago 200mm
dos Eixos 12 Alcance d
Rgiatgeﬂne #1452 S5
=)
13 Curso 150mm =
N m
) i £360° 2
n 400W L
12 200W
Poténcia do g
Motor 13 100W '
4 100W o)
o)
Unido de |1 e )2 6283mm/s ~ulf o
—
Velocidade F e
Fisiins I3 952mmy/s - E
TAHL
|4 1 a (=3 W
469°/s Rhs o 1 2
Unido de j1 e |2 +0.01mm
Repetibllidade H -
de 13 +0.01mm ;
Posicionamento \ h-
ja +0.005° = :
Forga Maxima de Press3o do Eixo |3 140N "
Torque de Inércia Hetine) 0.009Kgm?
4 P
do Eixo |4 Permitida MAxiTo 0.067Kgm?
10 do Usudrio Conectar DB 25,
7 vias DO, 6 vias DI
Tempo de C Nominal Sisterna de
Configuracdn da Mangueira de Ar 2-bemm 1-@4mm ciclo padrao ag MAxima Cantrole Adaptativo .
(o]
Método de Instalagao Bancada PC/IHM o
0.35s 400  2k8/5kg g qcao &
Peso 13.1kg (e}
=
{ab)
=2
. —~ . ~ ~ ~ . <
B RHMB 4215B Espaco de Movimentacdo do Robd, Dimensdes de Construcdo e Instalacdo: (Unidade: mm) o
4 10 E
Mota: O Diagrama mostra a posicio de origem do Rebd. O Eixo Z tem =MD Y
10mm de curso para cima e 140mm para baixo. Curse Total: 150mm ok
=
108
Detalhes dos Furos de Montagem da
Ferrafnenta

2 -

AT—

330

107.8

120 Cabo

J

Detalhes dos Furos de Montagem da
Base



g A TIISTAHL
Série RHMB - Rob0 Scara Vi lliMeyer

IRHMB 5215B

g 300mm
n Alcance de
Rotagdo +134°
Comprimento
Especificactes do Braco 200mm
dos Eixos J2 Alcance de
Rotagao 1457 c
= |
13 Curso 150mm %
4 *Rotacao +360° =
1 A400W Q
12
Poténcia do e
Motor 13 100W
4 T00W —
W
Unido de j1 e |2 7330mm/s 5
—
Velocidade —
Méxima 13 952mmy/s E
a «)
Jj4 1469°%s on
Unigo de |1 e |2 +0.01mm °
Repetibilidade
de 3 +0.01mm
Posicionamento
14 +0.005°
Forca Maxima de Press3o do Eixo |3 140N
Torque de Inércia ot O.DOQ'Kng
do Eixo |4 Permitida Maximo 0.0.67Kgm2
Gl e Conector DB 26,
7 Vias DO, 6 Vias DI
Configuracao da Mangueira de Ar 2-pemm 1-D4mm
Método de Instalagic Bancada O i 3 9 5 5 O O 2 kg /'5 kg OPUCéCHE\/IO
Peso 13.5kg

OAI1BJI0QR|0D

M RHMB 5215B Espaco de Movimentacdo do Robd, Dimensdes de Construcdo e Instalacdo: (Unidade: mm)

Vista K
()
- 10
Mota: O Diagrama mostra a posicdo de origem de -
Rabé, Omirn de curse para cima e ®
140mm para baixo, Curso Totak 150mm
108
Detalhes dos Furos de
Montagem r_ip Ferramenta
S| 1.5
B B
I | = L @lEm
L] T
o) ' K AL -
2 h Detalhes dos Furos de Fixagao
0 3 W5 150 11
2 L 7 e
700 _180Cabo ] t

Detalhes dos Furos de Mentagem da
Base



Série RHMB - Rob0 Scara

IRHMB 5520B

Familia Scara

Comprimenta
n do Braco
Alcance de
Rotagao
Comprimenta

Especificagies do Brago

dos Eixos Alcance de

Rotagdo
13 Curso

Alcance de
o Rotagda

1
2

Poténcia do
Motor 13

14

Unido de J1 e |2

Velocidade 13
Maxima

14

Unido de |1 e )2

Repetibilidade

de 13

Posicionamento
14

Forga Maxima de Pressao do Eixo |3

Nominal
Torque de Inércia S

do Eixo |4 itic
o Eixo )4 Permitida NAKITG

10 do Usuario

Configuracao da Mangueira de Ar
Método de Instalagdo

Peso

200mm
#1312
300mm
+141°
200mm
=S el B
750W
A00W
200w
200W
6447.5mm/s
11111 mm/s
1500°/s
+0.015mm
+0.0Tmm
+0,005°
240N

0.05Kgm?
0.2Kgm?

Conector DB 26,
7 Vias DO, 6 Vias DI

2-®Bmm

Bancada

23.5kg

Tempo de
ciclo padrao

0.38s

™MIISTAHL
villlMeyer

—

STAHL Meyer

RHMB 55208

I
d
|

na de

Comprimento 12
\daptativo

do Brago (mm)

PC/IHM
ou Qc410

5kg / 10kg

500

M RHMB 5520B Espac¢o de Movimentacdo do Robd, Dimensdes de Construcdo e Instalagao: (Unidade: mm)

RIGT

Lrs

Yiagrama mostra a posicao de Origem
Eixa Z tem 10mm de curso para
cima e 190mm para baixo. Curse Total; 200mm

144 7
T ——
S

| o

|#) Cabo

40
b

@0 e
e, @l
Detalhes dos Furos de Fixagao
2 140 tom

iii WA
I jPassante

Detalhes dos furos de Montagem
da Base

|BSJaAIUN

19|ed

oelezi

0
®]
)
o
o
o
Q
=
<
o




. ~ TISTAHL
Série RHMB - Rob0 Scara '/ llMileyer

IRHMB 62158

Compri
: i 300mm
Al d °
Rotacs. +133
Comprimento
Especificacdes do Braco 300mm
dos Eixos J2 T
Rotagio T147% (=
=
3 Curso 150mm <
4 Alcance de + o ™
) Rotagao +360 a
n 750W Q
. 12 400W
Poténcia do
Motor 5 100W
14 100W ) o
- Q
Unido de J1 e )2 7068.6mm/s D
—
Velocidade —
Mt 13 952.4mm/s E
14 1666.7°/5 STAHL Me A
; RHMB 62158 '®)
Unido de |1 e J2 +0.015mm
Repetibilidade
de 13 +0.015mm
Posiclonamento
14 +0.005°
Forga Maxima de Pressdo do Eixo |3 140N
Torque de Inércia 2L 0'005Kgm2
do Eixo |4 Permitida Mavimo G.035Kem2
- Conector DB 26,
e RaHER 7 Vias DO, 6 Vias DI
Comprim
Configuracao da Mangueira de Ar 2-Dbmm
Método de Instalagic Bancada 0.355 600 2 kg / Skg OPUCéCHiI;AO
Peso 20kg

N
=4
Q
o
o
o
o]}
(=
=
o

B RHMB 6215B Espaco de Movimentacdo do Robd, Dimensdes de Construcdo e Instalacdo: (Unidade: mm)

MNata: O Diagrama mostra a posigio de
Robé, O Eixe Z tem 10n & CUrso para cir

140mm para baixo. Curso Total 150mm

zem do

ig

\d e

Detalhes dos Furos de Montagem
da Ferrgmenta

T.5
H
@16 h§ !
(]
Detalhes dos Furos de Fixagdo
140 omy Ax @11 Passante
180 (Cabo) 25 1018 L1 @IBT0.5
83 @6 (") '

Passante
60

180 <0,

Passante

Detalhes dos Furos de Montagem
da Base



Série RHMB - Rob0 Scara

IRHMB 6520

MIIISTAHL
Vi lllMeyer

Familia Scara

Comprimento
do Brago
n
Alcance de
Rotagao
Comprimento
Especificagdes do Braco
dos Eixos 12 Alcance de
Rotagdo

13 Cursa

Alcance de
34 Rotagdo

12

Poténcia do
Motor 13

14
Unido de |1 e |2
Velocidade [E
Maxima
|4
Urido de j1 e J2
Repetibilidade
. de 13
Posicionamento
J4
Forga Maxima de Press3e do Eixe |3

Torgue de Inércia BN

do Eixo |4 Permitida
& } t Maximo

|0 do Usudrio

Configuracio da Mangueira de Ar
Método de Instalagdo

Feso

300mm
e S i 6

300mm
+141°

200mm
+360°
750W
400W
200W
200w

7068.6mm/s

1111.7mm/s

STAHL Meyer

RHMB 6520

1500%/s

+0.015mm
+0.01mm

+0.005°
240N

0.05Kgm?
0.2Kgm?

Conector DB 26,
7 Vias DO, 6 Vias DI

Tempo de Comprimento Sisterna de

2-06mm ciclo padrio do Brago (mm) Controle Adaptativo

PC/ IHM
Ll 0.39s 600  >k8/10ke  ocato
24.3kg

B RHMB 6520 Espaco de Movimentacdo do Rob6, Dimensdes de Construgdo e Instalacdo: (Unidade: mm)

R60

L ” 83l

Vista K

Mota: O Diagrama mostra a posigac de Origem
do Robé, O Eixo Z tem 10mm de curso-para
cirma e 190mm para baixo. Curso Total: 200mm

Detalhes dos Furos de Montagem
g da Ferrbmenta

140 a6

; | ,
= I

| | s0” [ s ]
|

@6 (T J,i%? =

120) (Cabo) :
e +
Passante \ =——-1)

] T D

=

e A0
BHT\: ] Passante

Detalhes dos Furos de Montagem
da Base
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Série RHMB - Robo Scara

IRHMB 7225

Familia Scara

Comprimento

do Braco
T
J Alcance de
Rotagao
Comprimento
Especificacties do Brago
dos Eixos 12 Alcance de
Rotagao
13 Curso
Alcance de
Ja Rotagao
1
. 2
Poténcia do
Motor 13
14
Unido de |1 e J2
Velocidade 13
Maxima

14
Unido de |1 e )2
Repetibilidade
de 13
Posicionamento
14
Forga Méaxima de Pressdo do Eixo |3

Nominal
Torque de Inércia

do Eixo |4 Permitid
o Eixo |4 Permitida MSxime

10 do Usuaric

Configuragao da Mangueira de Ar
Método de Instalagac

Peso

400mm

=312
300mm

+141°
250mm
+360°
750W
200W
100W
100W
7723 1mm/s
1212.1mm/s
1666.7°%/s
+0.015mm
+0.015mm
+0.005°
110N
0.005Kgm?
0.035Kgm?

conector DB 26,

7 Vias DO, 6 Vias DI

2-®@6mm

Bancada

20.7kg

IISTAHL
liMeyer

|eSIaAIUN

19|ed

oelezZI

STAHL Meyer

RHMB 7225

Tempo de Carga Nominal /
ciclo padrao Maxima
PC/IHM
0.4s 2kg /5kg [ ocato

n
o
Q
o
o
=
7]
=
<
(@]

B RHMB 7225 Espaco de Movimentagdo do Robd, Dimens&es de Construcdo e Instalacdo: (Unidade: mm)

Nota: O Diagrama mostra a posigao de origem do
Robo, O Eixo Z tem 10mm de curso para cima e
240mm para baixo. Cursa Total: 250mm

Detalhes dos Furos de MOntagem da
FerrE"nenrfD
1.5
@16 he =
@11
Detalhes dos Furos de Fixagdo -
190 401 assante
25 snts Ll @I8go0.6
oot (i) HHEEoR S
_l20cabo) Passante . =
[ [e= 140 20

fi0
: | B H ( u'm! Passante

Detalhes dos Furos de Montagem da Base




.. . "IISTAHL
Série RHMB - Rob0 Scara I lllMeyer

IRHMB 7520

Comprimento

" do Brago AQ00mm
-ance d
s +131°
Comprimento
Especificacdes do Brago 300mm
dos Eixos 12 AR
Rotagdo A C
= =)
13 Curso 200mm E
e (1]
1 i +360° E
I 750W R
- 2 400W
Poténcia do
Motor 13 ZOOW
4 200W n ‘ g
| Q
Unido de |1 e J2 6806.8mm/s n 1 i
| —
Velocidade | _—
Maxima 13 1111.1mm/s I'. E
Ja 1500/s° | ey
STAHLMeyer o
Unido'de |1 e J2 +0.015mm RHMB 7520
Repetibilidade
de 13 +0.07mm
Posicionamento
Ia +0.005° ey
Forga Méxima de Pressdo do Eixo |3 240N .
Torque de Inércia hiohTe! O'OSKgm2
do Eixo |4 Permitida . 0.2Kgm?

conector DB 26,
7 \ias DO, 6 Vias DI

10 do Usuario

omprimento

Configuragao da Manguelra de Ar 2-06mm ciclo N {mm)
Métado de Instalagao Bancada 0.41s 700 Skg / 10kg opucéétl'%
Peso 25kg

M
S
Q
&
o
=%
Q
=
<
o

B RHMB 7520 Espaco de Movimentacdo do Robd, Dimensdtes de Construcdo e Instalacdo: (Unidade: mm)

Nota: O Diagrama mostra a pasicic de origem do Nista k
Robt. O Eixo Z tern 10mm de curso para cima e dxMT 10
190mm para baixo. Curso Total: 200mm -

15 204

e Montagem
] Frer{ amenta

Detalhes das Furos de Fixagdo

120 (Cabo)

25 200 140 s0
il
%l o6 (1" : _I'.;,;

Passante = T =

% Passant] L
= B KT (1 I) Passante
L @IBw05 |95 o

Detalhies dos Furos de Montagem
da Base




Série RHMB - Robo Scara

|IRHMB 8520

=T IE] Scara

Comprimento

do Brago
]
Alcance de
Rotagaa

Comprimento

Especificacies i do Brago

dos Eixos Alcance de

Rotagdo
12 Curso

Alcance de
14 Rotagdo

n
j2

Poténcia do
Motor 13

14

Unido de j1 e |2

Velocidade 3
Maxima
14
Unido de |1 e |2
Repetibilidade
de 13
Posicionamento
14
Forga Méaxima de Pressdo do Eixo |3

inal
Torque de Inércia Heme

do Eixo |4 P iti .
o Eixo |4 Permitida Msximo

10 do Usuario

Configuracdo da Mangueira de Ar
Método de Instalagdo

Peso

500mm
£ 5
300mm
+141°
200mm
+360°
750W
A00W
200W
200W
6632.3mm/s
1111 1mm/s
1500°%/s
+0.015mm
£0.01mm
+0.005°
240N
0.05Kgm?
0.2Kgm?

Conector DB 26,
7 Vias DO, 6 Vias DI

2-hemm
Bancada

26.5kg

STAHL

IMeyer

STAHLMeyer

RHMB 8520

e Adaptativo

PC/IHM

Skg/10kg o qcato

B RHMB 8520 Espaco de Movimentacao do Robd, Dimens6es de Construcdo e Instalacao: (Unidade: mm)

|BSJBAIUN

najed

oedezi

R
2
o
o
o
=
o
£
<
o

Vista K
1.8
Nota: O Dlagrama mostra a posicdo de origem de 4xMET 10 :
Raobd, O Eixo Z tem 10mm de curso para cima e =T
190mm para baixo. Curse Total: 200mm E
RI00 s
e
LA )
a0
Detalhes dos Furas

700

14 200

I]
=

120 (Cabo)

1031

5 HY ( i ] Passante

Detalhes des Furos de Montagem
da Base




ok " IISTAHL
Série RHMB - Robd Scara VI lllMeyer

IRHMB 610308

Comprimento

do Brago 200mm
J1
Al d °
Rotagso. +132
CGI"'IDT”TI(:‘FIU.‘
Especificacdes do-Btace 490mm
dos Eixos 12 Alcance de
Rotagao {522 C
=]
Iz} Curso 300mm E
Alcance d 0]
J4 l;:o?acﬁ,'eéa . £360° a
9]
n 1000W —
: 12 400W
Poténcia do
Motor 13 400W
4 200W . )
I.I QO
Unido de J1 e |2 7800mmy/s ] D
| —
Velocidade | e
B 13 1200mm/s E
Ja 1300°/s STAHL Meyer ‘e
. : RHMB 61030B o
Unido de 1 e 2 +0.02mm
Repetibilidade
de 13 +0.01Tmm
Posicionamento
14 +0.01°
Forga Méxima de Pressdo do Eixo |3 510N
Torque de_lnér_r.ia sl 0.1kgm?
do Eixo J4 Permitida Maximo 0.9Kgm?

Conector DB 26,

051Gt 6 Vias DO, 6 Vias DI
) Sistema de
Configuragao da Mangueira de Ar 3-@hmm Cantrole Adaptativo
Método de Instalagac Bancada 03ce 600 10kg / PC/IHM
. 20k ou QC410
Peso 43.1kg &

Nota: Eixo Z opcional curso de 450mm e interface de comunicagao opcional.

M
2l
o
o
o
=
©
o
<
o

BMRHMB 61030B Espaco de Movimentacdao do Robd, Dimensdes de Construcdo e Instalagdo: (Unidade: mm)

para
cima e 290mm para baixa, Curse Total; 290mm
|

BxiT 6
A0 | ol £10
1

8

Gd

80

@6 7 (") passante

£ % @13 Passante

400 200 i3.5 |20{Cabo)

861

Detalhes dos Furos de Montagem da
Base



- " T9ISTAHL
Série RHMB - Rob0 Scara V' lllMieyer

IRHMB 810308

Comprimento

do Braco 400mm
n Alcance de
Rotagdo +132°
Comprimento
Especificactes do Braco 400mm
dos Eixos 12 Alcance de a
Ratagdo +152 2
13 Curso 300mm %‘
lean -,
| | e +360 7
n 1000W L
J2 AD0OW
Paténcia do
Motor JE! 400W
14 200W -
QL
Unido de J1 e |2 8100mm/s r o
Velocidade 13 1200mm/s 5 HL Meye <.
e 0B N
Maxima RHMB 8103 Q
o vl
J4 1300°/s 0
Unidode |1 ej2 +0.02mm O
Repeti:ll::ldade 5 £0.07mm
Pasicionamento
14 +0.01°
Forga Maxima de Pressao do Eixo |3 510N
; >
Torque de Inércia el 0. 1kgm
do Eixo |4 Permitida Mbxifo D.Q.Kgmz

conector DB 26,
6 Vias DO, 6 Vias DI

|1© deo Usuario

Tempo de

Configuracio da Mangueira de Ar 3-demm ciclo padréo
Método de Instalacio Bancada O 45 S 8 O O 10 kg / PCé(lﬂ!;ﬂU
: ou
o 44.3kg 20kg

Nota: Eixo Z opcional curso de 450mm e interface de comunicagdo opcional,

(A
2
o
X
S)
—_—
@
=
=
o

MRHMB 81030B Espaco de Movimentacao do Robd, Dimensdes de Construcdo e Instalacao: (Unidade: mm)

Wota: O Diagama mostra a posigdo de origem do Robd.
O Eixo £ tern 10mm de curso para cima e 290mm para baixo,
Curso Total: 300mm

BT

i)

Detalhes des Furos de Mentagem
da Ferramenta

il

aho)

Detalhes des Fures de Montagem da
Base



o ~ MIISTAHL
Série RHMB - Robo Scara VllMleyer

IRHMB 101030B

Comprimento

] do Brago 600mm
J
lcance d
“R‘:?arge:ioe +1 320
Comprimento
Especificacdes do Brago 400mm
dos Eixos 2 e e
Rotagdo i C
13 C 2
WSG 300mm é
Alcance d a
14 Rco:acﬁ,eécc 1360 a
j 1000W o
: 2 A00W
Poténcia do
Motor 13 A00W
14 200W -
Q
Unido de |1 e |2 8300mm/s D
~t
Velocidade 3 1200mm/s STAHL Meyer ~
i 0B Q
) RHMB 10103 o
J 1300°/s A
. % - (@]
Unidode J1 e )2 +0.02mm
Repeatibilidade
de 13 +0.01mm
Posiclonamento
14 +0.01°
Forga Maxima de Pressdo do Eixo |3 510N
3
Torgue de Inércia U D:gm
do Eixo |4 Permitida Wiaxime 0.9Kgm?

conector DB 26,
6 Vias DO, 6 Vias DI

10 do Usuario

Configuracio da Manguelra de Ar 3-demm
Método de Instalagio Bancada 10kg / PC/ IHM
: v 1000 20kg ou QC410
Pesno 48.1kg

Nota: Eixo Z opcional curso de 450mm e interface de comunicagao opcional.

(R
o
Y
o
o
&
o
s
<
o

B RHMB 101030B Espaco de Movimentacdo do Robd, Dimensdes de Construcdo e Instalacdo: (Unidade: mm)

Mota: Q Diagrama mostraa p
O Eixo Z 1 10mm de curso

o de origem do Robd
cima e 280mm para baixo

o
£l ] 2 s

Curso Total: 200mm

Detalhes dos Furas de Montagem da Ferramenta

400 B0 6.5 | 120{Cabo)

Detalhes dos Fures de Montagem da Base



. ” TSTAHL
Série RHMB - Rob0 Scara VilllMeyer

IRHMB 1210308

Comprimento

do Braco 600mm
n Alcance de
Rotagdo ol e P
Comprimento
Especificagbes do Brago 600mm
dos Eixos 12 Alcance de
Rotagdo i1 520 C
=
13 Curso 300mm %
Al d o
i RotacEo +360 2
n 1000W )
2 T50W
Poténcia do
Motor 3 400W
4 200W -
a3}
Uniso de J1 e |2 10900mm/s _ ~
| —
\elocidade I —
3 1200mmi/s Meyer
Maxima J STﬁm?smoz‘oa E
4 1 e/ s CR
J 300°/s ok
Unido de )1 e )2 +0.02mm =
Repetibilidade -
de 13 +0.01mm
Posicionamento
4 +0.01*
Forga Maxima de Press3o do Eixo |3 510N
( ‘amZ2
Torque de Inércia pemies 0.1 Kg-m
do Eixo |4 Permitida e O-QKgm?

conector DB 26,
6 Vias DO, 6 Vias DI

10 do Usuarie

Tempo de Compr carga N

Configuragdo da Mangueira de Ar 3-hemm ticlo padrio Maxims
Método de Instalagio Bancada O 575 ,i 200 1 Okg / PCééT;/IO
+ ou
Peso 52kg 20kg

Nota: Eixo Z opcional curso de 450mm e interface de comunicagao opcional.

N
o
©
o
o
>
W
=
<
o

M RHMB 121030B Espaco de Movimentacdo do Robd, Dimensdes de Construcdo e Instalacdo: (Unidade: mm)

BXMIT R

Nota: O Diagrama maostra a posicdo de origem do Robd
O Eixo Z tem 10mm de curso para cima e 290mm para Baixo
Curso Total: 300mm

Detalhes dos Furos de
Marits da Ferramenta

586_6

A
.
|/

il

120 (Cabo)

Detathes dos Furos de Montagem da Base



- a THISTAHL
Série RHMBP - Robo Scara '/ llMileyer

|RHMBP 122040

Comprimento

) do Braco 600mm
n Alcance de
Rotagdo i1 300
Comprimento
Especificagbes do Brago 600mm
dos Eixos J2 Alcance de
Rotagdo i1 500 C
=
E Curso A00mm E
m
i e £360° -
i 1500W )
2 50W
Poténcia do G
Motor ;3 750W
14 400W ‘ =
Qv
Unido de |1 e )2 7400mm/s o
'd
Velocidade . STAHL Mere =
Maximnz 13 833.3mm/s RHMBP 122040 M~
®ima i . 5 8]
Ja 600°/s _— ' L1
Unido de |1 e )2 +0.03mm T ©
Repetibilidade - |
de 12 +0.02mm k-
Posicionamento
4 +0.005° o
Li
Forga Méxima de Pressdo do Eixo |3 /
2 [ 3
Torque de Inér_cia plominel 1 Kgm '
do Eixo |4 Permitida Mxinto 2.4Kgm?

Conector DB 26

10 do Usuario (Interface 10 estendida)

Configuracdo da Mangueira de Ar 3-@emm
Método de Instalacio Suspensao 20kg / PC/ IHM
1200 50kg ou QC410
Peso 130kg

N
o
o
o
o
=X
o
=
<
o

B RHMB 122040 Espaco de Movimentacdo do Rob6, Dimenstes de Construcdo e Instalacdo: (Unidade: mm)

Vista A
(UE

M5 12

Mota: O Diagrama mostra a posicdo de origem do Robd.
O Eixo Z tem 10mm de curso para cima e 380mm para baixo,
Cursto Total: 200mm

Detalhes dos Furos de
Montagem da Perramenta

passante =
Detalhes dos Furos de
mMontagem da Base



w " |ISTAHL
Série RHMB - Rob0 Scara Mevyer

IRHMB 4215AV

Comprimento

do Braco 200mm
n - -
ey +136°
Campriments
Especificacfies Udopslesu - 200mm
dos Eixos 12 Mlcance de
Rotagao +145° -
=2
13 Curso 150mm E'
el )
o e +360° ?
" A400W QL
2 200W
Poténcia do
Motor IE 100W
4 100W g
Unido de J1 e J2 6283.2mm/s H‘ 2
: —+
Velocidade B S
Misxima 13 1246.1mm/s .- E
i W
14 1468.3°/s TAHLMeyeI‘ g;
Unido de |1 &2 +0.01mm QHMB A2

Repetibilidade
~ de 13 +0.01Tmm
Posicionamento

A +0.005°
Forca Maxima de Press3o do Eixo |3 140N
Torque de Inércia SR 0.009Kgm?2
do Eixo |4 Permitida :
el 0.067Kgm?

conector DB 26,
7 Vias DO, 6 Vias DI

10 do Usuaric

Configuragao da Mangueira de Ar 2-06mm 1-B4mm
Método de Instalacdo Suspensao D.35g 400 2kg / 5kg OPUCééT;AO
Peso 13'35--kg

OAllRJI0QR|0D

B RHMB 4215AV Espaco de Movimentacdo do Robd, Dimensdes de Construcdo e Instalacdo: (Unidade:

X AT 10 B
MNota: O Diagrama mostra a posicdo de origem do ¥
Rebé. O Eixo Z temn 10mm de curso para cima e &
140mm para baixo. Curso Total: 150mm A
@108
Detalhes dos Furos de Montagem da
Ferramjenta

330

:ﬂ" ==
\E S

107.8

120 (caba)

Detalhes dos Furos de Montagem da
Base



. . M™IISTAHL
Série RHMT - Robo Scara Vi lllMeyer

IRHMT 3215

Comprimento

i il 175mm
Alcance d °
Rginacgeéne +360
Camprimento
Especificacdes do Braco 175mm T
dos Eixos J2 Alcance de
Rotagao +360° C
=3
|3 Curso 150mm %
Al d °
4 Rotagao +360 -
i 750W - Q.
12 400
Poténcia do Ll
Motor 13 100W
s 100w o)
¥
Unido de |1 e |2 5390mm/s .
el
Velocidade —
i 13 952.4mm/s E
. o W)
J4 1666.7°%/s an
Unido de 1 e )2 +0.0Tmm =
Repetibilidade: -
de 13 +0.0Tmm
Posiclonamento
J4 +0.005°
Forga Maxima de Pressdo do Eixo |3 140N
2
Torgue de Inér_cia RS 0.005Kgm
do Eixo J4 Permitida Maximp 0.035Kgm2

Conector DB 26,
7 Vias DO, 6 Vias DI

10 do Usuario

Configuracao da Mangugira de Ar 2-MBmm
Método de Instalagio Supensao 350 2kg / 5kg PC/ IHM
ou QC410

Peso 20.5kg

(R
O
5]
o
Qo
=
Q
=4
<
o

B RHMT 3215 Espaco de Movimentacdo do Robo, Dimensdes de Construcdo e Instalagdo: (Unidade: mm)

(0. 1)
paprlo | . e 45 8@ b Passanie
; 9 LI @11F65
150 [Espago
o fara
MNota: O Diagrama mestra a posicde de origem do Robd, O Eixo Z
term 10mm de curso para cma e 140mm para baixo. Curso Total
" . e 3Mb Passante
150mi |
&
B Oetalhes dos Furos de Montagem da Base
203
1
> E i ) EJ.
B in|
E ki E
e ﬁ
5 - i i
g =
-
. . . .
V-
=
175 176
Daehs_LL

hies dos Furos de
tagemn da Ferramenta



- R ™IIISTAHL
Série RHMT - Rob0 Scara VilllMileyer

IRHMT 5215

Compriment
; S 250mm
Alcance d
Rotagdo. +360°
Comprimento
Especificaces do Brago 300mm
dos Eixos 32 Alcance de a
Rotagio +360 .
=
13 Curs 150mm =
UFs0 {%
Al d o
W e +360 .
n 750W QL
_ 2 200W
Poténcia do
Motor 3 100W
i 100W (-MU
Unigo de j1 e J2 6942.4mm/s o
— —t
Velocidade m—
i 13 1333.3mm/s g
4 o Wl
J 1666.7°/ G
(@]
Unigo de j1 e J2 +0.02mm 9?“
Repatibilidade sTAE-\I'»h"ﬂ‘
de B +0.01mm
Pasiclonamento :
14 +0.005°
Forca Maxima de Pressdo do Eixo |3 100N
- =
Torgque de Inércia fionli: 0.00S.Kg_m
do Eixo |4 Permitida )
Maximo 0.035Kgm?

Conector DB 26,
7 Vias DO, 6 Vias DI

10 do Usuario

: L Tempo de
Configuracdo da Mangueira de Ar 2-04mm ciclo padrao
Métoda de Instalagao Suspensao 0.42s 550 2kg / 5kg PC/IHM
. ou QC410
Pesa 21kg

0
S
)
o
o
i ]
Q
=y
<
o

B RHMT 5215 Espaco de Movimentacdo do Robd, Dimensdes de Construcdo e Instalacdo: (Unidade: mm)

T -‘“"\\ Mota: O Diagrama mostra a posigdo de
" origermn do Robd, O Eixo Z tem 10mm de
\.\ curso para cima e 140mm para baixo.
Curso Total: 150mm
|
\.
.'\

Y

\

|

. |_] |

] T r

= - —4x @Il _passante
\ / i =_ Wy
s n
N 5 b~ 5 SN
N @R i) passante
N / | ] G
, / 2|
S A R
e / =
gt T f 2% dos Furos de
— e | N | agem da Base
T4




- “ THISTAHL
Série RHMT - Rob0 Scara /I liMeyer

IRHMT 6115

C i
L cwme 300mm
Motscao” +360°
Comprimento
Especificagfies do Brago 300mm
dos Eixos J2 MeareEde
Rotagdn +360°
=
12 Curso 150mm %
o e +360° >
I 750W )
2 200W
Paoténcia do
Mator = 100W
irs 100W o
o}
Unido de |1 e |2 73953mm/s D
—t
Velocidade —
s 13 1333.3mm/s E
o m
J4 1666.7°%/s e
Unido de |1 e )2 +0,02mm @]
Repetibilidade SOOI
de ER +0.01mm
Paslcionaments
4 +0.005°
Forga Maxima de Pressao do Eixo |3 100N
[ 2:
Torque de inércla Nominal 0.005Kgm
do Eixo |4 Permitida Méximo 0.035Kgr
s Ui Conector DB 26,
7 Vias DO, 6 Vias DI
_ _ Tempo de Comprimento Sistema de
Configuracao da Mangueira de Ar 2-Pdmm ciclo padrio do Braco (mm) Controle Adaptativo
Método de Instalagdo Suspensao 0.42s 600 1 kg / 3kg PC/ IHM
. ou QC410
Peso 21.5kg

oAleIOQgR|0)

B RHMT 6115 Espaco de Movimentacdo do Robd, Dimensdes de Construcdo e Instalacdo: (Unidade: mm)

. e Vista A
P s
P Mota: O Diagrama mostra a pesigdo de I =

3// % origem do Robd. O Eixa Z tem 10mm de =

H \ curso para cima e 140mm para baixo. =

iR b, CursgTotal: 150mm =

. X e Monitagem da
4 1 rila
| 1
] ]
| T
1
Lol passante
b | 156 -"'\IE‘: B
\ Sl =] Wi
% / W @b A T
7 _@UFT ipassante
, v
\ 3 g
/ 1 1 i !piisbdn-’_ﬁ
\\\ ; = | e O I
P 2 . ) Detalhes dos Furas de Montagem da Base
e 2 = - . -




TMIISTAHL
Vi lllMeyer

Série RHMT - Robo Scara
IRHMT 8320

Familia Scara

Comprimento

3 do Braco A25mm
J :
o +360°
Comprimento
Especificagbes do Brago 425mm
dos Eixos 12 RS
oo +360° ~
=
13 Cursg 200mm E
can m
14 A:;macgeénde +360° a
n 750W J 2
L 12 400W .
Poténcia do -
Motor IEi 200W
14 200w gron— v
| p— - jaf}
Unido de J1 ¢ )2 6606.2mm/s l'—- )
—+
Velocidade s
ks IE 1388.9mm/s B
14 1500°/s Qt
S : - o
Unido de j1 e )2 +0.03mm
Repetibllidade —
S 13 +0.02mm
osicionamento 3
4 +0.01° T’:‘m& ggz%yer
Forga Maxima de Press3o do Eixo |3 190N
Torque de Inércia Nominal .O.DSKg'm; l
do Eixo |4 Permitida Méximo 0.2Kgm? . I|:
10 do Usuario Conector DB 26,
7 Vias DO, 6 Vias DI
Configuracdo da Mangueira de Ar 3-d6mm
Método de Instalaga Suspensdo PC/ IHM
Sl i i 0.50s ~ 850  3kg/Skg  giqcaio
Pesa 35kg

0
2
a1}
o
o
T
o
=
<
o

B RHMT 8320 Espaco de Movimentacdo do Robd, Dimensdes de Construcdo e Instalacdo: (Unidade: mm)

Mota: O Diagrama mastra a posicao de origem do Robd. O Eixo Z tem
10mm de curso para cima e 190mm para baixo.
Curso Total: 200mm

Dietalhies dos Furos de agemn da Base 1

1ok GMIdpesarcg, 1

L 15 ] 116
i)
AP

w T = Dietalhes dos Furos de Montagem da Base 2 @
Dimengies Gerals da Base
P x




- ~ STAHL
Série RHR - Robo Scara VllMeyer

|IRHR 5512

Mumero de Eixos 3
C iment
“daBrao 300mm
ERTa Alcance de
Rotagdo +130
Comprimento
Especificactes ; do Braco 250mm =
dos Eixos Eixo Y Alcanice de 2|
Rotagao +140° z
Eixo Z Curso 120mm 2
v
ab}
n 750W =
12 A400W
Poténcia do
Motor 13 200w
14 / -
jaf}
Unido de J1 e 2 6217.7mm/s ‘ ol
Velocidade AT =
% 13 1333.3mm/s e ~N
Maxima e o
4 W
J f \ 2
" . (@)
Unido de 1 e )2 +0.025mm
Repetibllidade
 de 13 +0.025mm
Posicionamento
s /
Forca Maxima de Pressao do Eixo |3 250N
Torque de Inércia JEEe] /
4 P
do Eixo |4 Permitida Maximo /

Conector D-sub de 26 pinos,

10 do Usuério ) _
7 vias DO, 6 vias DI
Tempo ¢
Configuragio da Mangueira de Ar 4-QEmm ciclo pad
Método de Instalagao Bancada O 395 55 0 5kg / PC / IHM
' 10k ou QC410
Pesa 20kg g

0
2
a1}
o
o
2
o
=
<
o

B RHR 5512 Espaco de Movimentacdo do Robd, Dimensdes de Construcdo e Instalacdo: (Unidade: mm)

Mote: A imagem mostra o limite do cruso
superior do robé, O Eixe Z tem 120mm de

curso para baixo. Curso Total: 120mm 3 a2
R245.5 = =
= Distancia do
L3 Ja5sante
Montagem do Detalhes dos Furos de Mc
Eixo Z para o s Z Vista A
Eixa J2 g = O I T ..
_ _5'_ 15 201
= = [ ! _— T 6
s | 56 (3K15=) 45
ﬁ * A : Detalhes dos Fureos de
i :\ " 190 staogragem da Ferramenta
G 0.3 4.0 Ll
[250] W 3 \_ @O HT (v pass
= X
14Cabo) =
Ra45.5 855 et o AT LI® BT 05
=] - 6.7 (" passante
E3 = R
22
Detalhes dos Furas de

Montagem da Base




- ~ T STAHL
Série RHR - Robo Scara I llMeyer

IRHR 5216

Comprimento

it do Brago 200mm
gl +130°
Comprimenta
Especificactes do Brago 300mm
dos Eixos 12 Alcance de
Rotagao el 40“ C
13 Curso 160mm %
Ml d +3EN°
il £360 2
I 750W QU
: 12 400W
Poténcia do i
Motor 13 100W
|4 400W -
i STAHLMeyer )
Unido de |1 e J2 6414.1mm/s RHR52'|6y EPr
Velocidade . —
e 13 952 . 40mmy/s E
4 o W)
J 20000°%/s I an
_ Unigo de 1 e ]2 +0,02mm I =
Repetibilidade
de 13 +0.02mm
Posicionamento
i {
Forca Maxima de Pressio do Eixo |3 140N
16 do Usuirio Conector D-sub de 26 pinos,
7 vias DO, 6 vias DI
Configuragao da Mangueira de Ar 2-@emm
Método de Instalagdo Bancada
Peso 24kg

B RHR5216 Espaco de Movimentacdo do Rob6, Dimensdes de Construcdo e Instalacao: (Unidade: mm)

(R
24
I
o
o
ook
™
=
<
o

Mota: O Diagrama mostra a posic3o de origem do Robd. 1
O Eixo Z tem 10mm de curso para cima e 150mm para b8
baixo. Curso Total: 160mm

654 d:m

fi

f D20k
Detalhes dos Furos de
{ l Fixacao
/ ek S
s |sta
i g 8 Simétrico “ ™Mot o 152
=i -
et
@ i ) = |
T
= [ =
= £
Vista K~ )
300 200 | I 120 (Caba) Detalhes dos Furos de Montagem

da Ferramenta

4-2#11 Passante

Detalhes dos Furos de
Montagem da Base
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Série RPD - Robo Paralelo Delta STAHL
RPD 3/800S3 Meyer

Especificacdes

Carga Nominal 3 kg
Raio Maximo de Trabalho 800mm
Eixos 4

Precisdo de posicionamento repetitivo  +0.08mm

Precisdo de posicionamento repetitivo -
do angulo de quatro eixos 0. g
0.1 kg 0:252s :
D
=
1 kg 0.28s n
25/805/25 Qi
3 kg 0.304s
6 kg /
0.1 kg 0.283s
-
1 kg 0.365s o
90/400/90 3 kg 0.389s D
N
6 kg / o
'g)
15 kg / an
o
Velocidade Maxima em/s
Fonte de Alimentacdo AC380V + 10% de Trés Fases, 50/60HZ
Poténcia 3.2KW
Classificagdo IP IP54

Peso 120kg

| s
- i T ~
Alcance Operacional i 11,7 ! =
; ,/ 1 g ™ N
Distancia do plano de instalagdo 217mm :/ // \/ ‘\‘\ \\\ 8 (@)
ao plano superior de trabalho / aa \ iRl o
g Mo
Distancia do centro do eixo do redutor S50mm \ \\ \\\ =3
ao plano superior de trabalho A\ 2
- l o Q
Altura do espaco cilindrico de trabalho 200mm \ S —~
\
| <
Altura do espaco conico de trabalho 100mm ; 8 (@)
- e -
Diametro cilindrico do espago de trabalho  800mm L »700
Diametro da ponta conica do ¢800

espago de trabalho 700mm

QO Dimensado de Montagem:
120

1EYel

~ i W{k NN
»40 H7
60 h7



Série RPD - Robo Paralelo Delta =l STAHL
RPD 3/800ME3 IMeyer

Especificacdes

Carga Nominal 3 kg
Raio Maximo de Trabalho 800mm
Eixos 4 (Com Opgdo de 3 Eixos)

Precisdo de posicionamento repetitivo  +0.08mm

Precisdo de posicionamento repetitivo .
do angulo de quatro eixos = g
0.1 kg 0.43s TR ¢ ! _ STAHLN E
| D
=
1 kg 0.433s 0
25/305/25 Q
3 kg 0.517s -
6 kg /
0.1 kg 0.543s
e
1 kg 0.543s o
90/400/90 3kg 0.652s 1
N
6 kg / QO
Ll
15 kg / an
(@)
Velocidade Maxima 10m/s
Fonte de Alimentacgdo AC380V + 10% de Trés Fases, 50/60HZ
Poténcia 3.5KW
Classificagdo IP IP54
Peso 65kg ,
o
[lo}
ol ©
: 9l
Alcance Operacional A
Distancia do plano de instalacao (@)
ao plano superior de trabalho S O
Distancia do centro do eixo do redutor 550 1 o
ao plano superior de trabalho it T 8 2
Q
Altura do espaco cilindrico de trabalho 200mm N —
<
Altura do espago cénico de trabalho 100mm E = o
Diametro cilindrico do espago de trabalho  800mm L
»800

Diametro da ponta conica do

espaco de trabalho 700mm

O Dimensé&o de Montagem:

¢ 28 H7
e12d




Série RPD - Robo Paralelo Delta STAHL
RPD 3/1100S3 Meyer

Especificacdes

Carga Nominal 3 kg
Raio Maximo de Trabalho 1100mm
Eixos 4

Precisdo de posicionamento repetitivo  +0.03mm

Precisdo de posicionamento repetitivo .
do angulo de quatro eixos =02 g
0.1 kg 0.29s é
=
1 kg 0.34s n
25/305/25 Qi
3ikeg 0.37s
6 kg /
0.1 kg 0.38s
U
1 kg 0.405s &
90/400/90 ke 0.45s L]
N
6 kg / o
v
15 kg / an
(@)
Velocidade Méxima 10m/s
Fonte de Alimentacdo AC380V + 10% de Trés Fases, 50/60HZ
Poténcia 3.2KW
Classificacao IP IP54 / \
/
Reso 160kg =
3
Alcance Operacional o © -
S
Distancia do plano de instalagéo 898mm 5 (@)
ao plano superior de trabalho o
Distancia do centro do eixo do redutor =3
ao plano superior de trabalho 700mm 2
Q
Altura do espago cilindrico de trabalho 250mm 8 —
N <
Altura do espaco conico de trabalho 50mm = o
[re]

Diametro cilindrico do espago de trabalho  1100mm iy
o - ©»950

Diametro da ponta conica do

espago de trabalho 950mm #1100

O Dimensédo de Montagem:

2120

40 H7
260 h7
e12d

Y
I




Série RPD - Robo Paralelo Delta YIISTAHL
RPD 3/1100ME3 Meyer

Especificacdes

Carga Nominal 3 kg
Raio Maximo de Trabalho 1100mm
Eixos 4 (Com Opgédo de 3 Eixos)

Precisdo de posicionamento repetitivo  +0.08mm

Precisdo de posicionamento repetitivo

do angulo de quatro eixos +0.05° STAHL Meyer | g
0.1 kg 0.41s <
)
=
1 kg 0.476s n
25/305/25 QL
3 kg 0.55s
6 kg /
0.1 kg 0.54s
-
1 ke 0.607s o
90/400/90 3 ke 0.72s =
N
6 kg / o
v
15 kg / an
(@)
Velocidade Méaxima 10m/s
Fonte de Alimentacao AC380V + 10% de Trés Fases, 50/60HZ
Poténcia 3.5KW
Classificacao IP IP54
Peso 65kg

N
Alcance Operacional & -
Distancia do plano de instalacédo (@)
ao plano superior de trabalho Gl o
Distancia do centro do eixo do redutor o
ao plano superior de trabalho Al \ I 1 2
Q
Altura do espaco cilindrico de trabalho  250mm | 8 —
| R\ z
Altura do espago c6nico de trabalho 50mm | o
. ) Te}
Diametro cilindrico do espago de trabalho  1100mm »950
Diametro da ponta conica do #1100
espago de trabalho 950mm

O Dimensado de Montagem:

4-M37 8

$20 L
#120
X *

e1ad

®28 H7

®12 H7




Série RPD - Robo Paralelo Delta STAHL
RPD 6/1300S6 eye

Especificacdes

Carga Nominal 6 kg
Raio Maximo de Trabalho 1300mm
Eixos 4 (com opgdo de 3 Eixos)

Precisdo de posicionamento repetitivo  +0.08mm

Precisdo de posicionamento repetitivo

do angulo de quatro eixos =0 g
0.1 kg 0.26s %
1 kg 0.32s »n
25/305/25 Q
3 ke 0.42s =
6 kg 0.49s
0.1 kg 0.42s
Tkg  049s —
90/400/90 Jke 0.54s g.
6kg  061s %
s
15 kg / 82
Velocidade Maxima 10m/s
Fonte de Alimentacao AC380V + 10% de Trés Fases, 50/60HZ
Poténcia 4.7KW
Classificacao IP P54 B
Peso 160kg hL

i -
Alcance Operacional o =~
Distancia do plano de instalaca i g ° Q
istancia do plano de instalagdo <R
ao plano superior de trabalho Sl =\ \\\ i\ ~ o
R\
Distancia do centro do eixo do redutor \\\ \\\ o
X 700mm i O
ao plano superior de trabalho N\ 1 =
A | o Q
Altura do espago cilindrico de trabalho 250mm \ B —
\ N =it
| <
Altura do espago c6nico de trabalho 50mm ; 'A\n 8' o
i T
Diametro cilindrico do espago de trabalho  1300mm #1100
Diametro da ponta conica do
espago de trabalho 1100mm ©1300

O Dimens&o de Montagem:

40 H7
260 h7
e12d




Série RPD -

RPD 6/1600S6 IR

Carga Nominal
Raio M&ximo de Trabalho
Eixos

Precisdo de posicionamento repetit

Precisdo de posicionamento repetit
do angulo de quatro eixos

0.1 kg
1 kg
25/305/25
3 kg
6 kg
0.1 kg
1 kg
90/400/90 kg
6 kg
15 kg
Velocidade Maxima
Fonte de Alimentacdo
Poténcia

Classificagao IP

Peso

Alcance Operacional

Distancia do plano de instalagao
ao plano superior de trabalho

Distancia do centro do eixo do redutor

ao plano superior de trabalho

Altura do espaco cilindrico de trabalho 350mm

Altura do espago cé6nico de trabalho

Diametro cilindrico do espago de trabalho  1600mm

Diametro da ponta conica do
espago de trabalho

Robo Paralelo Delta STAHL

6 kg
1600mm
4 (com opg¢do de 3 Eixos)
ivo  £0.1Tmm I

ivo +0.2°

0.26s

0.32s

|eSJaAIUN

0.42s

0.49s

0.42s

0.49s

U
Q
)
—

0.54s

0.61s

/

oedez|

10m/s
AC380V + 10% de Trés Fases, 50/60HZ
4. 7KW

IP54

190kg

N
S
= (D)
1022mm =3
Q
O
800mm (@)
=
L% Q
™ =2
= <
50mm 3 (@)

1300mm

O Dimensédo de Montagem:

»180

-

+ 35
o8
{] 250:0 _2_
4-M5
4-M4 g
1 EE g
{-+ T (@]
I ©
ASY




Série RPD - Robo Paralelo Delta STAHL
RPD 15/2000 Meyer

Especificacdes

Carga Nominal 15 kg
Raio Maximo de Trabalho 2000mm
Eixos 4

Precisdo de posicionamento repetitivo  +0.1Tmm

Precisdo de posicionamento repetitivo

do angulo de quatro eixos +0.05°

0.1 kg 0.43s

C
=
<
)
ot
)
Sl

1 kg / \ STAHL Meyer
25/305/25
3 kg /
6 kg 0.47s
0.1 kg 0.58s
1k U
g / Q
90/400/90 s / L
6 kg 0.6s .
v
15 kg 0.7s Qn
o
Velocidade Maxima 10m/s
Fonte de Alimentagao AC380V + 10% de Trés Fases, 50/60HZ
Poténcia 6.2KW
Classificacao IP IP54
Reso 255kg
Alcance Operacional o Q -
Distancia do plano de instalagédo 1172 \\\‘\\\\\ 8 b (@]
ao plano superior de trabalho fmm \\\ \\\ O
W
Distancia do centro do eixo do redutor 0 AR\ o
ao plano superior de trabalho [ 2
Q
Altura do espago cilindrico de trabalho 500mm US) —
| <
Altura do espaco cénico de trabalho 100mm b (@)
= o
Diametro cilindrico do espago de trabalho  2000mm L #1800 | o
Diametro da ponta conica do @2009

espago de trabalho 1800mm

O Dimensao de Montagem:

4180
X ~x~" N 6 C =
=2 / i Vansiii
o -4 /E '/' X O
H; y ( ®
PN 3 6—M20X —
05 AN Q
ol = 7-M5 <
231.5
\ v




Série RPD - Robo Paralelo Delta STAHL
RPD 50/1300BS50 Meyer

Especificacdes

Carga Nominal 50 kg
Raio Maximo de Trabalho 1300mm
Eixos 2

Precisdo de posicionamento repetitivo  +0.02mm

Precisdo de posicionamento repetitivo

do angulo de quatro eixos ¥ g
0.1 kg / E
D
=
1 kg / w0
25/805/25 Q
3 kg / -
6 kg /
0.1 kg s
1 kg / E
90/400/90 ke / 2
6 kg 11s o
'g)
15 kg 11755 an
o
Velocidade Maxima 2m/s
Fonte de Alimentacgdo AC380V + 10% de Trés Fases, 50/60HZ
Poténcia AKW
Classificagdo IP IP54
Peso 200kg

Alcance Operacional

(@)
Distancia do plano de instalagdo ITe) (@)
: 925mm =
ao plano superior de trabalho g o
Distancia do centro do eixo do redutor o0mm =3
ao plano superior de trabalho 2
Q
Altura do espaco cilindrico de trabalho 400mm ! —
o <
Altura do espago cé6nico de trabalho 100mm ] g (@)
Diametro cilindrico do espago de trabalho  1300mm 1
S o
Diametro da ponta conica do 8
espago de trabalho 960mm ~

O Dimensado de Montagem:

$115:0.2 .'é’.
1
& 5
o |© ° i e
N = 6-M12325 )
© © P o O e
o =1 © =
o o 1S = ==
- 2
] 150 150
/]




Série RPD - Robo Paralelo Delta

RPD 60/1000BS60

Especificacdes

Carga Nominal

Raio Maximo de Trabalho

Eixos

Precisdo de posicionamento repetitivo

Precisdo de posicionamento repetitivo

do angulo de quatro eixos
0.1 kg
1 kg
25/305/25
3 kg
6 kg
0.1 kg
1 kg
90/400/90 3ke
6 kg
15 kg
Velocidade Maxima
Fonte de Alimentacao
Poténcia
Classificacao IP

Peso

Alcance Operacional

Distancia do plano de instalagéo
ao plano superior de trabalho

Distancia do centro do eixo do redutor

ao plano superior de trabalho

Altura do espaco cilindrico de trabalho

Altura do espago c6nico de trabalho

Diametro cilindrico do espago de trabalho

Diametro da ponta conica do
espago de trabalho

60 kg
1000mm
2

+0.02mm

/

1.1s

1.175s

2m/s

AC380V £ 10% de Trés Fases, 50/60HZ
AKW

IP54

200kg

875mm
650mm

300mm

50mm

1000mm

900mm

O Dimensédo de Montagem:

»115

16—-M67 20
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©
+ + AT
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A
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(€7

_ [
YA
o © o N /
0 4 + N <
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oedez|
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