Options A Full Lineup of Value-Adding Features

Heartful Technology

NC muneca Servo Giray rota la muiieca

Ejes con servo significa que la mufieca puede dar la vuelta o girar a precisos angulos definidos por el usuario.

Equipado con esta unidad en la mufieca un robot de extraccion puede tener tantos como 7 ejes de control numérico,
dandole un rango de movimiento comparable a un robot articulado.

Movimientos para desmoldeos y extracciones en el plato fijo se puede programar rapidamente.

=
Compatibildad del Robot m\ - Robot Compatibilidad
5 Modelos pequefios (100/150/250 ) b ! Modelos grandes
Modelos medios (400/600) (800/1300)
Rnago de Giro: i Rango de giro:
max. 184° (Modelo medio: méx. 188°) max. 190°

Rango de Rotacién:
X. 320°

Rango de Rotacién:
X. 33

Ahora 20% mas compacto! L

i TL Lo
(muestra instalada) (en comparacion con el modelo anterior) (muestrainstalada) & 47"

Unidad de cambio rapido de la muneca

Reduce los tiempos de preparacion al permitir montaje /
demonatje instantaneo de la mufieca y sus conexiones
de cableado y neumaticas.

Conecta la neumatica y el cableado de control con el toque de
:'{ un botén!
Elimina la necesidad de herramientas de mano.

Protege La valvula de retencion (en el lado del brazo robot)
Unidad de lado del brazo contra las fugas de aire.

Unidad de lado de la mufieca

(muestra instalada)

“—Unidad de rotacion vertical de lamufieca = ™= Unidad de rotaciénn horizontal de la mufieca = ™Liberacién rapida de mufieca con un solo toque. =

(imagen conceptual) B
Electrodos de o B
Eliminacion estatica
= Limite de Subida de Verificacion de Producto — = Sistema Centralizado de Lubricacion Manual = E-Force — Barra de Montaje de la unidad de corte ——
@These products are industrial robots as defined in the labor safety rules. Always take great care when operating any robots. o mf ms Vem/ ﬁ”y 0
Safe'ty @To improve visual clarity, these robots may be shown without the safety guards that are identified in the safety rules. Never operate the

- o robots without all safety guards in place.
|nf0rmat|0n @Before using any product introduced in this literature, all operators must read and understand the instruction manual and other related
documents for proper and safe equipment operation.
The contents in this catalog are subject to change without notice.
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Velocidad, fiabilidad y ahorro son

equipo estindar

Velocidad Erevando productividad a altas cotas

Fiabilidad aumenta 1a eficéncia del are:

Una unidad de almacenaje con alta velocidad de extraccién

Totalmente actualizado, los ejes vertical y de desmoldeo proporcionan un gran salto en
la velocidad de extraccion

Compararcién de tiempo de extraccion

Escojalafuezadecierre. Laclasede 150mun 13%mas répida

Escojalafueza de cierre.  Laclasede 400tnun 12% mas rapida Tiempos de
Escojalafuezadecierre. Laclasede @ootnun 13%mas rapida extraccion mucho
Escojalafuezadecierre. Laclasede 800tnun 14%mas rapida e répidos

Escojalafuezade cierre.  Laclase de 1300th un 14%mas rapida I

FER o0 Parsstn con Moddo: =0 Eriores bhajo condicion &S con folsdss

ANOMOS Menores costes de produccién

Libre de vibracién ; recogita y emplazamiento de productos it

La serie RCIl ez mas r|g|da de construccidn mas robusta ¥ con un nuevo bre&o
de vibraciones. R

Facil de utilizar €-Touch IT Controller

Monitor mas grande y visible
10,4 pulgaca s | & tocdo colar v tctil

construccion resistente adicional
Paneles de choque degome en cada bdo del contmlador para,
amortiguar ks caide s accidentales.

IP44 *resistencia al poboy a b hurmedad
Facil Manejo
Pad direccional que hace la navegacion mas facil.

Los ajustes v Ios mends estan basados eniconos.

Guia por Audio quech sefieles vocales para apoyar en las
operacions s complejas.

Eco Vacuum =r. Herramienta de economizacién de aire

Monitoriza la presicn de aire mientras succiona las piezas y solo utiliza aire
cuando se necesita

 lenotes castes elfctricas para los compresares ceate te ckleuipamints X Ayulaa proteger el medlio ambients
{Resultados reales)
Foboott g e T accion de 150 Th
Inbérvalo dal best 2d howrs
0 15 seun doe (Cu andos lismpod @ e ecicn (inleralo
Ciclo de moldes desde quese alrachazla que sedga l piem)es d 258
ded e lold, ECOVanmim seadive mr e 155 0d ddo)
: Lir L 13 M¥Cpcle fuihout BCO Yacuam )
L. ffor 1?;”" Lire) 475 M iegpede (with ECOWR0Nn )
Salidy del compresor de aire| 2,300 Miminto
Consumo de alre Potencia del com presor 16k
Feeducidn de 2i i 3]
un75% Inferlor Em‘i';;"mm‘"‘g““ P
*TEl ercmyo Lve lugar bajo condiciores controladas. Los resutados pueden variar ente las brmasy dpos de piezasy l== diferentes ventosas.

*falorazidn hterraional IP(hgess Proecion)  Punheoiondz cuerpos Slidos 4 (proecsin de hamamidits, alambres papianos, bt oy un EEmea o e mayer d2 10w}
T adien de humedad: d { probection conlra sapiccumas de 3]

Facil manejo

) Fantalia fEci permite la operscibn estandar simple.

C)A Través do iz snscfianza permite al o perador agregar o modificar posiciones, iempos o velocidades con
failidad.

Chia p@m'aﬂa del simulador def rabot permite al usuario simubar y controlar los mavimientos programacos
res ientemente enuna pantalia 30 en el controldor o en otro PC.

La ensefianza es un respiro

CrLa nueva pantalla de grafice dindmico combire B posicidn, lavelosidad v los ajustes del temporizador en
una interfaz intuitive 30,

La seguridad mejorada
(3Bl Operador pedra crear facilmente mevirmiento sdicional v prehibir zonas,

Otros

OModa_de.Sb.fwﬁn de problemas que permite 2 los usuarios hacer un sequimients de ks problemas.

Oidada Awta reductor (Auto Slow-dewn Mode) reduce |a velocidad de mavimiente justo antes de la colbcacisn
de pares paraasegurar Ura colocacikin de piezas libre de vibraciones.

e e S e
Cparmdor“Pantalls FAciF Fantalla da simulecion dal mbot FPantalla da maovimianto
2 axtmocion




Fuerza de cierre de maquinas Fuerza de cierre de maquinas

RC-30/70 &= RCI-100/150/250/400 E==

“{D}F‘ 3/5ejes % Tipo soporte simple | ‘:Iﬁl 1 fase. Tipo no telescopico 1 tun E-touchll “{D]F' 3/5ejes % Tipo de doble soporte 1 ‘:I%I 2 fases tipo telescopico E%‘ En el cuerpo del robot mu E-touchll
Nimero de servo ejes ! Marcode ! Brazo vertical ! Controlador Nimero de servo ejes ! Marcode ! Brazo vertical ! CaaNC ! Controlador
! desmoideo 0 g ! desmoideo : g 0
@Especificacion y dimensiones @Especificacion y dimensiones
Modelo | ,Uere d¢ §——xnoconsino Método de quiado | Método de Control | Presidn deaite|Miéxina presion deae| 00260 Fuente de Mémo consumo Método de guiado Método de Control Presion de ate | Maxima presion deaire |  (r0%00
RC-30 | AC200V | Monofésico AC200V 8,5 | Monofésico AC200V 10,8A | Servo motor digital Control micro . AC200V | Trifasico AC 200V | Trifasico AC 200V | Servo motor digital Control micro .
RC-70_| 50/60Hz | Monofsico AC200V 43A | Mondisco AC200V 5,54 | 3/5 efes computerizado | 04MPa | 079MPa | 90 50/60Hz 76A 104A 3/5 ejes computerizado 0.49MPa 0.79MPa %
A Carrera veri (Carrera veri i (Consumo de| Maxima | Peso de (e Carrera vertical Carrera vertical (¢ Consumo de | Méxima | Pesode
Modelo Brazo principal Sub brazo BanPiicgd | Sibban e carga |aunidad Brazo principal Sub brazo Brazo Prncipal Subbrazo e carga | launidad
ol B | ¢ | D[ E | F| 6 M| |J[ K L IM|N|[ 0 | P |a|R|s |Neeo(eni) (o A B c D E F 6 Hlo|y K L M| (efic) o)
— 17 5 — - 85
RC-30S | 1580 | 1570 | 900 1045 - - 80| 320 - - 116 o 2065 1100 1180 700 AAE e
(18801 [1870]| [1200] | S8 - 450|130 o sii 1 s 30| 30| coam,| 225 315925 %g | HRCI=100D1 1o 4657115007 1175 |——{(1255)— (850> 1354 700 11713 523 1130 s |
RC-30D |[22801|[22701( [1600] 1100 550 (150 120 430) | 430 90 130 [2665] [1700] 1255(¢1305)| 850 | €950 | 300 77 5 593 139 6 *ﬂ?( 440"
3 P pena 2465((2865](1500((1900] {1380y ——{<1100))| 17 7 — — g 14
RC-70SL| 1259 - - 100 500 - - 195 T [3165] [2200]]1325(1305(¢1480| 950 |{1300) 850 “AAE ]
[gggl 'g] [}‘7‘88] 873 |- <$88> 15555 600 35 | 265 |396.5| 228| 443|100 g | FReao08 (3465 —{[2500] {1605)—(1550 oy 673 1132 0 e
RC-70DL 1309 (750) 195 150 450 450 |15 210 RCI-400D 2665 1700 1575/1380 1100 176 1100 [ 918 §ig 137 8 *13kg | 465 ]
$S:Equipado con brazo principal , para moldes de 2 platos D: Equipado con brazo principal y sub brazos , compatible con moldes de 3 platos $S:Equipado con brazo principal , para moldes de 2 platos D:Equipado con brazo principal y sub brazos , compatible con moldes de 3 platos
[ J=Carreratransversal extendida ( )=Carrera de desmoldeo extendida ¢ ) =Carrera vertical extendida { ) =Lado posterior *Equipado con opcién de carga ampliada [ ]=Carreratransversal extendida ¢ ) =Carrera vertical extendida
B:Barra vertical de soporte estandar para carreras transversales de 2200mm o mayores
C 5335
@Controlador @Controlador
350
| = o
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i =1 |
: B = N, =
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= 1 i
= Vision de angulo de ajuste, 2%
opcional 675 B 290 s
0 B P = A 107 i
A _my
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Fuerza de cierre de maquinas

RCII - 600/ 8 00/ 1300 B+ OpCioneS Un completa lista de opciones de valor afiadido

@Lista de opciones =
0

pci Explicacion de cada opcién
Circuito adicional de vacio analdgico (w/ECO vacio) | Hasta 3 circuitos adicionales ECO vacio analdgicas se pueden afiadir a la Unidad , estandar,

A pressure reducing valve is added to adjust chuck grip and prevent deformation of molded products.

Adding this unit to the wrist-flip mechanism allows the orientation of released products to be changed.

-
: . . . B o After removal from the mold, gated products may be inserted into this beam-mounted external nipper unit which
! ! ! ! External Beam-Mounted Nipper Unit
@: 3/5ejes % Tipo de doble soporte 1 % 2 fases tipo telescopico D%‘ En el cuerpo del robot | ME Etouchll e e A ?e ,,,,,,,,,,, %e,qa,r‘:it,e,s,th,e,g,a}? f[om Elje ’,)[o,d,uﬂsj ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
(TEir S L rese, o Brazovertcl AR 1 Contolador Maintenance Steps || Aladder and stage for maintenance work can be installed on the robot.
E-Force Eliminador de icidad estatica* | Elimina la carga de electricidad estética de piezas de pléstico, ayudando a repeler el polvo y las particulas.
Ascent Limit Product Verification* After product take-out, product presence is verified at the ascent limit position by a remote-mounted limit switch.
R icack IS ones Incrossed Meximum Payiosd | Power aong theverica axis s increased, enabling the robot o hendl heavierpayioads.
i Increased Wrist Flip Torque 1.4 imes more wrist flip torque, for applications where the end-of-arm tool is heavy or attached off-center.
Euemed% M malconsTne) Método de guiado Método de Control Presion de aire | Maxima presion de aire (}:n‘gulod_eg\m D P VT RS
JEMLZE 8-Pin Stocker Unit Connector Metal connector which allows robot to interface with Yushin-made stocker unit.
AC200V | Trifasico AC 200V | Trifésico AC 200V | Servo motor digital Control micro 5 ReiectCircuit | Afeerreceiy ing a ‘defect oroduct + sianal from the moli ina machine. robot releases the defecii ive art at  posi ion separate from the ordinary parts.
. 8 Reject Circuit Adter receiving a "defect product" signal from the molding machine, robot releases the defective part at a position separate from the ordinary parts.
50/60Hz 76A 104 A 3/5 ejes computerizado 0.49MPa 0.79MPa & — . . - - » -
InitalShots Discharge Motion | Alhe stat of uto operto,for a st number ofshols te obot automaticlly place parts at  pasiion separte fom the ordnarypars.
Carrera [Carrera vertical [Carrera vertical Cosmote| Maxima [Pesode While the mold is closed, if the robot is unable to wait above the mold (due to obstacles, etc), a second wait position may
Modelo Tansversal Brazo principal Sub brazo BaoPiiogd | Sibban d | carga [auidd  be designated at another point along the traverse axis.
A B c D E F G HIL (o] K L M|N|O|P|Q|R|S|T o)
RCII-600S - - 135 1065 - - - 625
2 2200 [25001| 1674| 17 1300(<1 236 -~ 15500 -1 1200 185|407 7: 461676 22 | 15kg |-
RCI-5000 3285 | [35851{ 22001 [25001 |16 00 300{<1550> | 236 a0 1550> 0 00 % @ Tieslio 85)407735) 350|546 | 676 5kg 0
RCI-8008 - - 160| 1140 - |-- 25k 11239
3404 |[390411 2000 | 25001 | 1895 2175 1650 330 =24 1800) o] 1300 330 4| R0k |
ROLBUD | \iwioal| | 30001 giggi | 2?3? )t ] ) O N 4 Y Y g 0
RCII-13008 [4904] [3500] - - 25| 1575 - - - 35kg | 1455
4404 3000 2330{2300| 28502 1800 {25003 185 |-----<2500> 1. 1500 215 58 | g 2
RCI-1300D  |[5804]] ™ [4500) 1800 260 (395|105 | 1405 [285]110 50k [1528
S:Equipado con brazo principal , para moldes de 2 platos  D: Equipado con brazo principal y sub brazos , compatible con moldes de 3 platos When downstream machinery is not ready, the robot waits for a set interval for the Descent Order signal to turn ON. In the
*Equipado con opcion de carga ampliada [ J=Carreratransversal extendida { ) =Carrera vertical extendida event it does not receive the Descent Order, the user may mode-select whether the robot immediately error-stops the line,
or if it just continues on and releases parts.
C S

@Controlador

Visién de angulo de ajuste,

opcional
Alto Ciclo transversal El eje transversal esté adaptado a la velocidad ,se pueden conseguir ciclos mas altos con un servo
Traverse Beam Stanchion S‘uppon stanchion is installed on the end of extended-length traverse beams or when extra precision is necessary when
placing products.
Custom Color Robot body, frame caps, and control boxes will be painted with a color specified by the customer.
Protective Sheet for Touch Screen A transparent cover sheet to protect the controller's touch screen.

*Cada foto se encuentra en la pagina siguiente



