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LR Mate 200:D:
Ahora “mas rapido
y compacto”

para soluciones mejoradas
de integracion en maquinas

Esta nueva version del popular robot LR Mate 200
es mas compacta, posee mejores velocidades en
los ejes, una mayor area de trabajo y una mayor
capacidad de carga. El nuevo diseno mejorado es
idoneo para la integracion en maquinas estandar
o con fines especificos. Con una reduccion del
peso total de la unidad y la posibilidad de montaje
en el techo, suelo o pared de la maquina, permite
a los integradores disenar las soluciones con
mayor flexibilidad, facilidad de manejo y fiabilidad
para los usuarios finales.

ill |

Ademas de las conexiones de aire, entradas/
salidas y hasta tres valvulas solenoides de doble
efecto, el LR Mate se puede equipar ahora con
un sensor integrado (fuerza o visién), Ethernet
y cables de ejes auxiliares. Esta compacta unidad
esta controlada por el nuevo controlador de bajo
consumo R-30iB, perteneciente a la Ultima gene-
racion de controladores inteligentes de FANUC,
que permite a los constructores de maquinas

y sistemas, disponer de soluciones econémicas
para manipulacion y transfer.

Max. capacidad Max. alcance
de cargaen la 717 mm
muneca: 7 kg




Alcance Dos valvulas solenoides de doble efecto,
conexiones de aire y entradas/salidas
directamente accesibles cerca de la muneca.

O 4 Capacidad de carga/ — Ventajas integradas

, . Una gran area de trabajo con un
alcance de 717 mm, combinada

Ca raCterIStlcaS con una capacidad de carga de

7 kg, proporciona soluciones para

prinCipaleS aplicaciones de manipulaciony Ligero

o montaje de alta productividad. Con un peso de tan-sélo 25 kg
Ofrece mayor flexibilidad permmite una instalacion facil y

Y mayor productividad flexible, una alternativa econémica
: a la automatizacion fija

Rapido
Potentes servomotores que
L{ permiten una alta aceleracion
Compacto 1 _ ' y reducidos tiempos de ciclo,
Su compacto disefo ocupa poco espacio proporcionando a los usuarios

y su reducida base proporcionan la mejores indices de productividad.
solucion ideal para células compactas '

con robots y lineas de produccion, ;
y permite una instalacion directamente Facil de manejar
sobre las maquinas o en su interior. IR (024 del cableado ests

alojado en la carcasa del robot,
todas las superficies son suaves
y muy faciles de limpiar: para un
mantenimiento minimo sin
tiempos de parada.

Protegido

Dispone de la proteccion IP67 en

modo estandar, permitiéndole e 3

operar en areas con requisitos de 1 Facil de mtegrar

limpieza estrictos. Ahorra el gasto ' = Instalacion rapida, sencilla y econémica para

en costosos equipos de proteccion . L ¢ todas las posiciones de montaje (suelo, techo

adicionales. y pared) Las conexiones del robot en la parte
inferior del eje J1 aseguran una interferencia
minima con los dispositivos periféricos.
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Opciones

Tapa del perno
del reductor Jé

Proporciona proteccion adicional
en entornos con requisitos de
limpieza estrictos.

IP69K

Valvulas solenoides

integradas x 3

Evita la necesidad de problematicos
tubos externos y cables de control,
reduciendo el tiempo de parada.

P |
s ]

Proteccion mejorada para
limpieza por chorro de agua

a alta presion (80 a 100 bares)
a una temperatura de 80° C.

Conector de la base

Facil conexion de suministro
(eléctrico/neumatico) desde la
parte inferior del eje J1, reduciendo
posibles interferencias con
dispositivos periféricos.
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Especificaciones

Ejes controlados 6 ejes (J1, J2, J3, J4, J5, J6)

Max. capacidad de carga en la muiieca| 7 kg

Alcance 717 mm
Instalacion *1 Montaje en suelo, invertido y en angulo
Eje J1 360 ° (450 °/s]) 6.28 rad (7.85 rad/s)
(R Nate i p Eje J2 245 ° (380 °/s) 4.28 rad (6.63 rad/s)
| ' ' Rango de movimiento | Ei¢ 43 420 ° (520 °/s) 7.33 rad (9.08 rad/s)
[Maxima velocidad) Eje J4 380 © (550 °/s) 6.63 rad (9.60 rad/s)
Eje J5 250 ° (545 °/s) 4.36 rad (9.51 rad/s)
Eje J6 720 ° (1000 °/s) 12.57 rad (17.45 rad/s)
Eje J4 16.6 Nm
L”n°[‘;‘:":‘:~12§arm"id° Eje J5 16.6 Nm
Eje J6 9.4 Nm
Eje J4 0.47 kgm?
L“ne{:i;l':;;g“da Eje J5 0.47 kgm?
Eje J6 0.15 kgm?
Repetibilidad +0.02 mm
Masa *2 25 kg
Nivel de ruido acustico *3 64.7 dB

Temperatura ambiente: 0-45 °C

*1 El montaje en angulo requiere la restriccion del rango de movimiento de .
los ejes J1y J2 Humedad ambiente:

*2Sin controlador Entorno de la instalacion Normalmente: 75 %Rh o inferior (Ni rocio ni escarcha permitidos)

*3 Este valor es el nivel de presion acustica continuo equivalente ponderado A : . o c 5 .
en conformidad con 1S011201(eN31201). Este valor se mide en las siguientes Periodos cortos: 95 %Rh o inferior (no mas de un mes]

condiciones: carga y velocidad maximas; modo de funcionamiento AUTO Vibracion: 0.5G o inferior

Nota: No deben utilizarse liquidos que puedan deteriorar los elementos de
sellado, como disolventes organicos,acidos, alcalis y refrigerantes cléricos.
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Diagrama de la
capacidad de carga
de la muneca

LR Mate 200iD

2 kg

27.3
38.7
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Dimensiones

Area de trabajoy
dimensiones exteriores

LR Mate 200iD

al ,SL/_,.:_.

Centro de rotacion de la muneca

-170°

- =180 ° (opcidn)

- +180 ° (opcion)

+170°

Rango de movimiento
del centro de rotacion
de la muneca

330

330
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Dimensiones

Muneca

g 5 H7 profundidad 7

Rosca de usuario = "3 v Rosca de usuario
2-M3 Depth 5 gl 8 r 2-M3 profundidad 5
; Sl = /
= = /
SIS, (80) 18 .
LY o T of
7 o
o
g’i-:== o~
LR Mate 200D S |
f i n
= o
| ¥ i v

Centro de rotacion |
de la muneca |

4-M5 profundidad 8
equidistantes

Nota: La tapa del perno del reductor J6 (a05b-1142-J001) estd montada en la vista de la mufieca
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Dimensiones

Detalles de montaje del equipo

superficie de
montaje del equipo

\__ 2-M8 profundidad 16
para el util de masterizacion

LR Mate 200iD

|
.// Fh e o
2-M6 profundidad 10— oS
{
4 33

Nota: e Peso méax. del equipo es 1 kg

¢ El peso total del equipo, herramienta y pieza, no debe exceder 7 kg
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Instalacion

Carga de la base

Tiempo y distancia
de parada

J3

J2

N

Momento | Fuerzaen | Momento | Fuerzaen
de flexion |la direccion| de torsion |la direccion
vertical vertical
Mv [Nm] Fv [N] Mh [Nm] Fh [N]
Carga estatica 115.5 313.6 0 0
Carga dindmica en la
. 605.2 595.2 289.1 860.3
aceleracion
Cargadinamicaenla | 5,05 | 10544 4022 | 1100.1
parada de desconexion
Tiempo y distancia de parada hasta que el robot se
detiene tras la activacion de la sefal de apagado
I J2 J3
Tiempo en el que el rgbot se 300 284 332
mueve por inercia [ms]
Angulo en el que el robot se 47.7 32.0 63.7
mueve por inercia [grad] (rad) (0.83) (0.56) (1.11)
e Velocidad: 100%
e Maxima posicion de inercia con la carga maxima montada
Tiempo y distancia de parada hasta que el robot se detiene
tras la activacion de la senal de parada controlada
I J2 J3
Tiempo en el que el rqbot se 516 516 540
mueve por inercia [ms]
Angulo en el que el robot se 91.9 70.2 115.1
mueve por inercia [grad] (rad) (1.60) (1.23) (2.01)

e Velocidad: 100%

e Maxima posicion de inercia con la carga maxima montada
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Conexiones

interface en J3

3

Panel conector J3
Interface EE

|8 RO8 [ 9] 24v [ 1] RIT |
| 7] rO7 [12] ov [10] 24v [2] RI2 |
|6] RO6 [11] ov [3] RI3 |
|5 RO5 [ 4] RI4 |

PRECAUCION Valvula solenoide doble 1
Cubra el conector no utilizado y el puerto de aire cuidadosamente
mediante una tapa de metal (opcién) y una clavija si la cubierta esta
suelta, de otro modo podrian entrar sustancias extranas al interior del
robot y causar problemas en fabrica, las interfaces estan cubiertas 5 _
con tapas simples para evitar el polvo durante el transporte. Tenga o Valvula solenoide doble 3
presente que estas tapas no son una proteccion suficiente en un ¥ ' X

entorno de fabrica. (opcional)

Valvula solenoide doble 2
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Conexiones

interface en J1

Conector
de la parte
posterior

PRECAUCION

Cubra el conector no utilizado y el puerto de aire cuidadosamente
mediante una tapa de metal (opcién) y una clavija si la cubierta esta
suelta, de otro modo podrian entrar sustancias imprevistas al interior
del robot y causar problemas en fabrica, las interfaces estan cubiertas
con tapas simples para evitar el polvo durante el transporte. Tenga
presente que estas tapas no son una proteccidon suficiente en un
entorno de fabrica.

AIR1 AIR2

MAIRT  [MAIR2

Conector
de la base
(opcional)
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Transporte

Conector de la
parte posterior
(estandar)

Capacidad de
la graa: 500 kg

Capacidad de
la eslinga: 100 kg

LR Mate 200iD

Equipamien-
Céancamo to para el
transporte
Posicion de
transporte
e | J1: 0°
- ) J2: -30°
J3: -40°
. 277 o 207 191 Ja: 00
' = e -] J5: -50°
Jé6:  0°

Nota

Masa de la unidad mecénica: 25 kg
Cancamos en conformidad

con JIS B2801

Cantidad de cancamos: 4, Eslingas: 4
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Transporte

Conector
de la base
(opcion)

LR Mate 200iD

Cancamo

Iy

)

L,, Equipamien-
to para el
transporte

Soporte

190

277

130 130

207 191

Capacidad de
la grua: 500 kg

Capacidad de
" laeslinga: 100 kg

786

Posicion de

transporte

J1: - 0°

J2: -30°

J3: -40°

J4: 0°
=1 J5: -50°

Jé6:  0°
Nota

Masa de la unidad mecénica: 25 kg
Cancamos en conformidad

con JIS B2801

Cantidad de cancamos: 4, Eslingas: 4



LR Mate 200iD
Paquete estandar

Configuracion del producto

Descripcion

Part number

Unidad mecanica

Frenos de 6 ejes de la unidad mecanica

A05B-1142-B201

J1 rotacién de 360° (sin tope)

A05B-1142-H052

Conector de la parte posterior

A05B-1142-H301

Valvula solenoide doble x 2

A05B-1142-H003

Conector RDI L

A05B-1142-J058

Tapas estandar IP67

A05B-1142-H401

Armario del controlador 30iB, Mate

Tarjeta principal con visidn

A05B-2650-H002

CPU (DRAM 32MB]

A05B-2650-H020

Tarjeta de control de 6 ejes

A05B-2650-H040

FROM32MB/SRAM2MB A05B-2650-H061
Tarjeta posterior de 2 ranuras A05B-2650-H080
Puerto USB A05B-2650-H400

Cables de conexion

Cable de conexidn de robot no-flex de 7 m

A05B-2651-H211

Cable de iPendant Touch de 10 m

A05B-2650-H170

Teach Pendant

iPendant Touch

A05B-2650-H101#EGN

Controlador: 30iB,
Tipo de armario: Mate

FANUG wrr oy 8- 20 dan

AT
51

&

(T |

iPendant Touch

Cable de conexién de
robot no-flex de 7 m
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Nos reservamos el derecho a realizar
cualquier modificacion técnica sin previo
aviso. Reservados todos los derechos.

©2013 FANUC Europe Corporation www.fanuc.eu
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