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@ Estos productos son robots industriales tal como se definen en las leyes de seguridad .Opere siempre con mucho cuidado.
Informacion de | ® Para mejorar la claridad visual, estos robots pueden mostrarse sin las protecciones de seguridad. .Nunca opere los robots sin los protectores
% de seguridad en su lugar.
seguridad @ Antes de utilizar cualquier producto introducido en esta literatura, todos los operadores deberdn leer y entender el manual de instrucciones y
otros documentos s relacionados para la operacion del equipo adecuada y segura. ™
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‘ CONCEPTO

DISENO OPTIMO DE LAS SERIES YC / YC /i

| CONSERVACION DE ENERGIA

1 Optimizacion del

disefio Utiliza la
4 264

Activado el Sfifad sy

uso de servomotores 1obot YA

pequenos mas

eficientes

energéticamente

Equipado con ECO iz
« Vacuum standard
3 ,,.7,5%

qu

Reduce el consumo
de aire un 75%

3 Nueva funcion ECO Monitor
- L 4

Consumo de energia y aire pueden

ser medidas en tiempo real

Optimizacion del Diseno

Optimizacion del disefio es lo que Yushin llama en la practica CAE (Computer-Aided Engineering) para buscar la forma teérica mas

optima para un robot en funcién de su mecanismo y movimientos.
Este enfoque se utiliza para disefiar un peso mas ligero y una mayor fiabilidad en automoviles y aviones.

Concebido con la optimizacién del disefio, la serie YC es mas ligero y menos propenso a las vibraciones. Los ahorros resultantes del
26% en el consumo de electricidad y el 72% mas cortos tiempos de estabilizacion benefician directamente a la productividad de su

empresa.
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Investigacion conjunta con la
Universidad de Kyoto

La investigacion sobre la optimizacién del disefio se
realizé en cooperacién con la Universidad de
Kyoto.Tras el éxito alcanzado en la optimizacion de las
manos Yushin empled esta tecnologfa en las series
HSATSXA , y ahora en la serie YC.

YC /YCI SERIES

I Supresion de vibraciones

1.

2.

Optimizacion del disefio CFRP + **
+ rutinas antivibracion

" 724
72% de reduccion del ]
tiempo de estabilizacion

Mejora de amortiguacioén de las vibraciones
L 4
Més suave, mas precisa extraccion

I Mas funciones standard

Ocho caracteristicas,
anteriormente opcionales, 8
son ahora estandar

(8 nuevas caracteristicas
estandar anadidas )

Nuevas funciones standard de
mantenimiento preventivo

Ganador del Premio de Tecnologia de la
JSME (Sociedad Japonesa de Ingenieros Mecanicos)

Premio a la Tecnologia en el afio 2011 a Yushin por su
proyecto de utilizacion de tecnologia de optimizacion
estructural para desarrollar un robot de alto rendimiento para
maquinas de inyeccion. Esta investigacion es la base de los
robots de la serie de YC.

*Comparacion entre los modelos YA e YC 150/250
**Plastico reforzado con fibra de carbono
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CONSERVACION —;
DE ENERGIA

YCI150 sk
| Optimizado,Peso mas Ligero
Peso mas ligero W Comparacién con robots previos de la serie YA
a través de tecnologia s
En una busqueda incesante de un peso més ligero, cada
componente del robot YC ha sido redisefiado a nivel / 25 5 0/
. (1]

estructural utilizando la tecnologia de optimizacion. El J
resultado: una reduccion de peso exitosa de 34.1kg en las SO de reduccion de peso
unidades moviles del YC (25,5% mas ligero que el robot YA). .

Menos peso aporta beneficios adicionales, tales como la
eficiencia energética mucho mayor y mas longevidad.

Comparacion del peso de
los componentes moviles
de YCI-150D y YAI-150D

PASO.1 PAS0.2 PASO.3 PASO.4
Establecer el Area de Optimizacién Resultado 1 Optimizacion Resultado 2 Versién final del Marco
Optimizacion
. e Andlisis
Optimizar Optimizar Estructural

» - »

Durante varias rondas de
optimizaciones, la topologia

Aplicar el analisis estructural de
la seccion transversal del marco

Defina el drea para optimizar
(enazul arriba) y los punios

Degastes mas bajos enlas
zonas azules. Recorte drea

de entrada fijos y los valores de optimizacion para (forma) de los materiales cambia optimizado para decidir a forma
de carga. adaptarse”. finaly los detalles de produccion
BENEFICIOS

Eficiencia Energética . = Mas vida util del robot

mas alta cormuina ke

hasta un

EL peso mas ligero de las
26 o/o componentes del robot minimizan la

tension del marco transversal , lo que

Gracias a la optimizacion del disefo,con
menor peso se requiere menos energia
para accionar el robot. En consecuencia,
Yushin es capaz de emplear ayuda a reducir la probabilidad de
servomotores mas pequenos en la serie fallos y prolongar la vida del robot de
YC para reducir su consumo de servicio.

electricidad hasta en un 26% con respecto

ala serie YA.

03 Yushin Precision Equipment Co., Ltd.

| Mejor economizacién del aire

"Ahorro de energia al reducir el 2
consumo de aire en las operaciones de  “Eanar ECO VACUU M
succion durante la extraccion

ECO Vacuum is Yushin's proprietary compressed air
economizing system. By monitoring suction pressure and
shutting off the air supply as long as gripping power is
maintained, it cuts air usage by as much as 75%. That
efficiency translates into lower air compressor electricity
bills and lower equipment costs over time.

BENEFICIOS

Herramienta de economizacién de aire

PAT.

560€

¥ Ahorro anual por compresor

‘o

Consumo b Air M Condiciones del Test
de aire Consumption
v Tiempo de operacion diaria 24 horas
Ahorro del 75% P o
. Ciclo de moldeo 15seg (Mientras que el intervalo de de
s Z - extraccion es un 25% del ciclo ECO Vacuum
Aspiracion i B - Suction ; ! 4
Monitoriza la presion de succion Fgigrig rado esta activo el 75% de cada ciclo)
ECO ihils — = Cantidad de Consumo de Aire | 19NI/Cycle (Sin ECO Vacuum)
(1 circuito vac) 4.75NI/Cycle (Com CO Vacuum )
Copa de aspiracion Compresor de aire Compresor de aire
Uso del compresor eléctrico 16 kW
No ECO Vacuum ECO VACUUM Goste Elétrico 12.8 cents/Kwh
Ratio de Reduccion de consumode | 75%
aire gracias a ECO Vacuum
Medidas realizadas en tests de la Companfa o Comveroli el Vorr PV 0G-EUED
NOVEDAD

’ Instrumento para la consr-ervacxén d/e energia
eco ECO Monitor?.

Muestra el consumo de la electricidad y el aire en tiempo
real para ayudar a los operadores a tomar medidas de
ahorro deenergia. "

1000 15004

G T monte -
e sinte - @

oo #0 D
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04



CONTROL DE
VIBRACION

| Tiempos mas cortos de estabilizacion

Optimizacién de diseno + CFRP+
CONTROLES ANTIVIBRACION

Mediante el examen de factores tales como la oscilacion

Variedad de potentes caracteristicas standard

Yushin

| Pantalla mejorada

W Comparacion con robots previos de la serie YA

YA-1500

Equipada con nuevas funciones como
mantenimiento predictivo

- E-touch
compact-YC.,

7

Tiempos mas cortos de

El controlador E-touch Compact -YC dispone de una gran

natural y caracteristicas de amortiguacion, la optimizacion
de disefio dirigido al control de vibracion mucho mejor para
el YC. Especificamente, el tiempo de estabilizacion se redujo
enun72%.

Utilizacion del CFRP enla

amortiguacion de la vibracion
PATP YA

Los Robols YC incorporan paneles \

hechos de CFRP (pléstico reforzado %

con fibra de carbono, un material con

propiedades de amortiguacion de =

vibraciones) en los brazos verticales

para ayudar a acelerar el tiempo de

establlizacion A\ YC CFRP

M Gréafico del tiempo de estabilizacién

Tiermpo de estabilizacién
equivale atiempo de espera ‘

\\\VC con disefio optimizado |

YC+CONTROL DE
~.._ VIBRACION

estabilizacion

6n de los
brazos verticales entre el
YC-150 Dy el YA-150D en
posicion extendida

v

BENEFICIOS

visibilidad con una pantalla tactil de 7.5" a todo color, con
cémoda sujeccion , y controles de robot de gran alcance y
facil de usar.

TIEMPOS MAS CORTOS

Con una reduccion tan extrema de tiempo de estabilizacion ,
cada tiempo de espera en el YC puede ser acortado para
permitir ciclos més rapidos
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Suave y estable extraccion

Extraccién de pieza , manejo y movimientos de descarga
son mas suaves en el YC .Su suoperior amortigacion de la
vibracion durante el movimiento y la parada ayudan a
asegurar una acurada extraccion

Yushin Precision Equipment Co., Ltd.

Nueva  Monitor de Flujo

Si una operacion es errénea (por ejemplo,
cuando las condiciones de ejecucion no se
cumple en el inicio del funcionamiento
automatico) en lugar de solo leer un mensaje
de error, el operador puede abrir una
pantalla de diagrama de flujo para
comprobar las condiciones de forma rapida y
acelerar la solucién de problemas.

| @ P tosrovsd o et s b e cvitions e

@ Mantenimiento Predictivo

ecc
B i

Monitoriza continuamente el robot durante el B

‘funcionamiento y avisa con un mensaje al
‘operador si se presentan sintomas de problemas

potenciales. Esta funcién de mantenimiento
eleva el mantenimiento preventivo a predictivo.

wuevo  Pantallade Operacion
Manual mejorada

1) Los controles manuales para todos los
sjes se agrupan en una misma pantalla para
facilitar la operacién.

2) Para facilitar la referencia, los operadores
pueden ahora acceder a la guia de control
del robot incluso mientras se utiliza la
pantalla de operacién manual. *

B
T

Iniciativa a través de la ensefianza

Permite a los usuarios realizar facilmente
varios tipos de cambios en los programas
del rabot sabre el terreno lo que ayuda a
ahorrar tiempo y costos de programacion.

ElF] s oo o]
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EQUIPAMIENTO DE SERIE

CircuitodeVacio ECOVACUUM( 1 circuito)

wso ECO MONITOR PAT

weo  Mantenimiento Predictivo

Supervisa automaticamente la presion de
succion de vacio urante el proceso de
extraccion para reducir el consumo de aire
comprimido hasta el 75% EI YC incorpora un
ECO Circuito de Vacio de serie

Circuito de Rechazo

Muestra el consumo de energia y aire en
tiempo real

para ayudar a los operadores a tomar medidas
de ahorro energético

Ciclos de rechazo alinicio de la produccion

Tras recibir una sefal de rechazo de pieza
defectuosa del molde el robot la aparta del
resto de piezas correctas.

Desmoldeo en negativo

Al inicio de la operacién automatica, para un
numero determinado de inyectadas, el robot
coloca autométicamente estas piezas en una
posicion separada de las piezas normales. "

Movimiento de alto ciclo [giro en vuelo)

Hasta 3 posiciones de memoria adicionales
pueden ser programados para extraer los
productos en un desmoldeo en negativo.

Seleccién lado mévil /
lado estacionario

Modo en el cual el operador puede elegir entre
la extraccién de la pieza desde el lado fijo o el
lado movil (Funcion standard para los modelos
de la serie 250 e inferiores y opcional para los
modelos de lase ri 400 y superiores.

Iniciativa a través de la ensehanza

Los movimientos simultdneos transversales y
de mufiecas estan pensados para acortar los
tiempos de ciclo.

Orden de espera de descenso

Monitoriza continuamente la operativa del
robot y avisa con un mensaje al operador si se
detectan posibles problemas. Esta funcion
hace que el mantenimiento preventivo pase a
predictivo.

Movimiento de muestreo

Durante el funcionamiento autormatico, el robot
coloca productos en la posicion de muestra
tras un determinado numero de ciclos de
moldeo.

Modo de espera transversal

Mientras el molde esté cerrado si el robot no
puede esperar encima del molde debido a
obstdculos , una segunda posicion de espera
puede ser designada a lo largo del eje
transversal.

Verificacion d ela deteccion OFF

Cuando la maquina no esta lista , el robot
espera un intervalo establecido para la sefial
de descenso . En caso de no recibir la Orden
Pendiente, el usuario puede seleccionar el
modo-si el robot se detiene inmediatamente ,
o si simplemente continua el ciclo y sigue
dejando piezas.

Monitor de Estado de Produccidn

El robot verifica que los datos de deteccion de
vacio y d agarre estan es posicion OFF
cuando el robot retorna a su posicion de
espera.

Display Bilingtie

Permite al usuario anadir tiempos , cambiar
velocidades ,0 hacer otros cambios en los
programas del robot

Succién de producto (1 circuito)

Almacena datos de produccion tales como
cantidad de productos , horas de produccién
acumuladas.También predice el tiempo
necesario para producir un obejtivo de nimero
de piezas

Succién de colada (1 circuito)

La serie YC viene con un circuito
standard de succi6n , mas circuitos
adicionales son opcionales
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El operario puede determinar la posicion de la
colada a traves de la seleccion del modo
correspondiente.Un circuito de aspiracién de
colada es siempre estandar, circuitos
adicionales son opcionales

El controlador , viene equipado con dos idiomas
Japonés por defecto mas uno alternativo,el
usuario escoge el segundo idioma alternativo
(Inglés , Chino. Coreano,Aleman,

Portugués, Indonesio, Espafiol e ltaliano)

nuevo Nuevas funciones para la Serie YC

Antiguas opciones que ahora son
standard en la Serie YC

Segun tests realizados en la Compafiia

Yushin Precision Equipment Co., Ltd.

OPCIONES

= NC giro de muiieca servo
motorizado (2 modelos)

Dos ejes NC servo-accionados dan a la
muneca la misma versatilidad que un robot
articulado

Dos modelos disponibles:Con rotacion del
Eje Cy Eje By rotacion Eje C y eje A.

(Rotacion horizontal + giro C con servo esté solo disi

madelos mas pequenos.

consulle a su representante de ventas sobre los limites de NC servo de carga il de muneca .

= Unidad de corte

Separa el contorno del producto mediente

un mecanismo de corte

= Unidad de rotacion horizontal
de la mufieca
Anadiendo esta unidad al brazo principal

se consigue cambiar la orientacion del
producto

OTRAS OPCIONES

= Cambio rapido de la mano
Esta unidad integra conexiones
4 mecénicas, eléctricas y neuméticas que
‘ & permiten un rapido cambio o supresion de
S mano del tobot en manual o
automaticamente.

ponible para el modelo YCII-800-e y

= Unidad de rotacion horizontal
(incluye funcién de deteccién )

Anadiendo esta unidad al brazo principal
se consigue cambiar la orientacion del
producto desde a 0 hasta 90 grados

= Programcion Flexible

Kit de software que permite a los usuarios
crear y modificar programas de
movimiento complejos ,Incluye simulador
de robot para testeo o formacion

Nombre de la Opcion

Descripcion

Circuitos de vacio adicionales

Hasta 3 circuitos de vacio adicionales pueden ser anadidos

Circuilos de succion de producto adicionales

Hasta 3 circuitos adicionales pueden ser anididos

Circuitos adicionales de succién de colada

Mas de un circuito adicional puede ser anadido

Pitch Revise Circuit

Permite al operario

Circuito de corte de colada

Permite a los alicates mentados en la mano cortar las coladas

Reja de circuito de corte de la mano del robot

dentrodela una pieza ala ejay cortarke. No se p

Circuito de presion de aguante suave

Una vélvula reductora de presion se anade para ajustar la presion de succion y evitar la deformacion de los productos moldeados

EOAT de un logue_de répida liberacion

Permite un rapido cambio manual de la garra

Seleccion entre lado

cambiar el lad 6n del

ylado movil

lado movil( standard en los modelos hasta el YC 250 )

Color de la sefal (Simple o torre)

Luces indicadoras de estado. Disponiole en amrillo, rojo, solo, solo, 0 modelos de torre (rojo + amarilo + verde).

Verificacion del producto en el limite vertical

Tras extraer el producio para llevar, su presencia se verifica en la posicion limite de ascenso mediante un interruptor remoto

Viga de soporte Iransversal

Un puntal de soporle esta instalado en el extremo de las vigas ransversales cuando existe longitud extendida o cuando la precisien
adicional es necesario a la hora de colocar productos.(Compalible con la serie YC I1-800-¢ y modelos mas pequenos

Peso maximo ampliado

La Potencia a lo largo del eje verlical estd aumentada, lo que permite que el robot pueda manejar cargas més pesadas.

Par de giro de la murieca aumentado

Altz potencia de la murieca para herramientas pesadas o nerramientas que se montan con grandes desplazamientos del centro

Pasos de manteniemto

Una escalera y la etapa de trabajo de mantenimiento se puede instalar en el robot

Color a medida

EI cuerpo del robot, lapas y caja de control se pueden pintar con un color por el cliene.

Conector de 8 pins para el almacenaje

Conector metdlico gue permile interactuar con la unidad de almacenaje Yushin a medida.

Pausa para abertura de molde

Usado para expulsion manual

Sistemna centralizado de lubricacién manual

Suministra lubricante desde una bomba manual

Sistema centralizado de lubricacién automético

Suministra lubricante desde una bomba elécirica

Lubriacacion sala blanca (especiticacion del cliente)

El robot seré lubricado con el producto escogido

Proteccion de pantalla téctil

Es una hoja especial para proteger la pantalla tactil

Deteccion de productos percidos

Tras exiraer los productos. el robot compruena continuamente el control sobre los productos, hasta que finalmente los libera.

Fallo de recogida en el limite de ascenso

Si ocurre un fallo de extraccion durante la operacion automatica , el robot asciende hasta el limite vertcal y se detiene
(los robots standard completan un cliclo completo anles de deténerse)

Deteccion de baja presian de aire

El robot se detien sila presi6n de aire cae por debajo de una valor

Interfaz de la Maguina de Inyeccién

El Robot comunica los nimeros de molde y ofra informacion a la maquina para sincronizar Ios dalos de

Display trilingue

3idiomas estén instalacios en el controlador (Japonés y otro idioma son standard Jun tercer idioma puede ser instalado con esta opcion

Interfaz de reseteo

Interface con la unidad de apilado (almacenaje) que, cuando el apilador retrocede hasta la posicion de inicio da orden de resetar el contador
de encajado y reanuda el encajado desde la posicion n1.

Modo de corte de puerta

Modo en el gue el giro de la mano del robot tiene prioridad sobre la secuencia de la puerta de corte

4 posiciones de corte de puerta

YC/YCI SERIES

08



ESPECIFICACION

Especificaciones Estandar

Fuente de Alimentacion| Modo de avance | Modo de Control Presion de aire Giro eje C
Monofasico . Maximas presion de aire
YC:/ )/Cﬂ. SERIE aczoovazoy | STCTLETEE | varzado|  O7OMe %0°
50/60 Hz d P 0,49 Mpa
D
C 225
= [N
7=
Especificaciones [ ‘/ p \
" . 4
Carrera de Caroravertical | oo | Garga o H Dimensiones en mm il |
Consumo desmoldeo (mm) (mm) u %
Modelo maximo | ""forerse! oo R () Cartera transversal extendida o
main arm| sub arm |main arm | sub arm < > Carrera vertical extendida u
¢ ) Carrera de desmoldeo extendida
- 5 [ 1 Dimensiones del Tipo S =
YC-30S 1.9KVA 320 | _ — : [ Para modelos de extraccion ]m g
AC200V 9.3A 900 *(470) posterior trasera Ky 3
[1200] e 2 |upto6o B g
i *[1600: i
veaop | 25h | "M% | 2gq | ogo 550 | 08 1 [
AC200V 10,84 *(430) |"(430) [650] | !P VI
Tino S equipaco solo con brazo vertical  Tioo D equipado con brazo y sub brazos [ 1=Carrera transversel empliade : a Lk
La Carga util méxima incluye la mano del robot \ T 925
Cargas Utiles superiores son posibles deoendiendo de los parémetios de extraccion y de les velocidades.
“()=Dimensiones de carrera de desmoldeo exclusivamente para modelos con carrera transversal extendida de 1.600mm MogeIo A 5 S 5 £ E S H 7 3 3 I o N 5
280
1544 900
320] 280 1100
YC-30 (1848) | (1200) 645 870 1045 450 120 550 150 400 120 [ %0
(795) 10200 | <1145> | <550> <650 (550) 80! (430 (430) <1200>
(2244) | (1600) 1145 550 650 (80) oon 1200
- D -
I L 5 235
M Dimensiones en mm
Carera | gogriids (mm) B | Carga Fuerza _
Modelo Consumo | ransyersal jeaire | maxima de
maximo oo Nicidoy | () Cigire () Carrera transversal extendida
main arm |sub arm [main arm | sub arm < > Carrera vertical extendida
[ 1 Dimensiones del Tipo §
Tipo S 32 — Par? modlelos de extraccion
YC-708 1.4kVA 500 - - ' posterior trasera
AC200V 7.0A 1400
[1700] 800 | 3 | 30~80
Tio D 7001
LA 650 | 1.0
YC-70D 1.7kVA 450 | 450 [750] |0 e
AC200V 8.5A
Tipo § equipado s6lo con brazo vertical  Tipo D equipado con brazo y sub brazos [ 1=Carrera transversal ampliada
La Carga util maxima incluye la mano del robot
Cargas (tiles superiores son posibles dependiendo de Ios parametros de extraccion v de les velocidades. 359 8 m |
A
Modelo A B C D E F G H T 3] K L [ N [)
2010 1400 1253 600 650 450 1258
YC70 | (2310 | (1700) | 855 1090 | <1353> | <700> | 145 | <750> | 195 600 (1001 | [5001 450 15 | 358>
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YC /YCI SERIES
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SPEC

Especificaciones Estandar

Fuente de Modo de avance | Modo de Control Presion de aire Giro eje C
Monofasico L Maximas presion de aire
)/C/ )/C-ﬂ' SERIE aczoovazoy | SISO | L mprizado| 0702 90°
50/60 Hz ] L 0,49 Mpa
- D -
I YC 700/ 750/250 Especificaciones F C —603.5 |
c Carrera de Carrera vertical . Dimensiones en mm
arera | oamaideo (mm) Consumo | Carga | Fuerza _—
Modelo Consumo | rransyersal deaire | maxima de
méximo. (mm) (NI/ ciclo) (kg) Clerre. () Carrera transversal extendida
main arm| sub arm |main arm | sub arm < > Carrera vertical extendida
1100 [ ] Dimensiones del Tipo S
3.2 [ Paramodelos e extraccion
YC-1008 peeor 625 | - | - i ot PoStoner wssers
e 00170013
- ’ (ECO VaoumON
YC-100D ‘Tg)fvSA {2500] 540 | 540 [850] facuum ON)
AC200V 9.5A
YC-1508 o5 | - | ol 35
1100~220
Tipo D 1500 (9001 [ gso | 1.3 5
YC-150D [1700] 540 | 540
2.5KVA [950]
AC200V 12.5A| {;ggg%
YC-250S [2500] 775 - - 3.9
r 1%%%] 166, [180~300 Modelo| A B c i} E F [ i} T 7 K L ] N o)
YC-250D 690 | 690 []91%%] ; RN covas aes)] 100, ) 1498 650 700 1548
¢ o o <1650> | <B00> <850> <1700>
Tioo S equipado sdlo con brazo vertical Tipo D equipado con brazoy Sub brazos [ 1=Carrera transversal ampliada 1982 | 088 @0 fror) 540
La Carga utll méxima incluye I mano del robot Yo-150 | 24865 1500 1630 20 300 550 335 160 125 1700
Cargas (riles superiores son posibles dependiendo de los pardmetros de extracoion y de las velocidades. @eee5) | (1700) <1754> | <900~ <50 175] <1804
: : (28865) | (1900)
(3186.5) (2200) 1754 900 950 690 1804
YC250 | (34865 | (2500) 12325 | 1836 | o | <1050> <1100> a5 1775) 690 <1956
cares | g Corese | Canewverial | Gorgumg | caga | Fueen a0 mum '
Modelo Consumo | rransversal deaite | maxima de . N §
maximo (mm) (NI/ciclo) (kg) Cierre () Carrera transversal extendida
main arm| sub arm |main arm | sub arm < > Carrera vertical extendida .
1100 [ 1 Dimensiones del Tipo S E .
52 P delos de extraccio < -
YCII-1008 pzer | 578 | - | - 2 L pormeneton ge exvriocisn | 3
Tos | baodd 18501 [ 700 | 17 80~130 | .
- 1565 220
YCII-100D s | (G 518 | 518 18501 | @hes » 519
YCII-1508 578 | - - 5.6 i
850 | 5 [1o0~220 .
TEOD. 1500 9501 | 850 17 T
YCI-150D | 2skva | 1306 | 518 | 518 (930 1o
AC200V 125A1  [1900] -
[2200]
YCII-2508 [2500] | 728 | - - 5.9 ‘mﬁ(mm [ D E E G H ! J K L M N
(100 350 |19 1s0~300 (200 G20 | = 2
YC II-250D 668 | 668 (11001 " o o 10925 1696 700 518 518
1500 1254 850 300 850 335 182 [578] 182
Tioo S equipado solo con brazo vertical Tigo D equipado con brazo y sub brazos [ 1=Carrera transversal ampliada (1700) <1310> <950> <950> [122]
La Carga Gtil méxima incluye la mano del robot gggg))
Cargas Utiles suneriores son posibles denendindo de 108 parametros de extraccion y de les velocidades. 1310 950 950 668
(2500) 12425 1848 <1382> | <1100> <1100> 850 [728] 68
| ver-400/600-¢ — T M Dimensions(mm)
arters | oermciden (mm) Consumo | Caga | Fuerza _—
Modelo Consumo | yansyersal deaire | méxima de
méximo. G (NI/ ciclo) (ko) Cierre () Extended traverse stroke
‘main arm| sub arm [main arm | sub arm < > Extended vertical stroke
[ 1 S-Type Dimensions
Tipo 440 1 for rear-side models
YCII-400S 2.2kVA 1000 | — - <
Ac200v 11.0Af 1700
[1900] 280~450
o (13001
vol-a00p | 26w | P | geg | geg 1100 | oo
- [AC200V 14.0A| [1300] ]
10 o
. Tipo S 170
YCI-600S-e | 2.2kVA 1100 | — | 1300 - D N,
s sy [AC200V 11.0A| 556 i * m []lo9s
YCI-400  Yusin [2500] 400~650 L Lx]
Tipo D 00 3 1 Les
5 2,8kVA D
YCII-600D-e |, 28vA | 968 | 968 | 1300 | 1300 Modelo A B C o) E F G ] T 7 K T ) N
Zees | o0
oS > “ - p— - 5 pp—s 7 28865) | (1900, 1414 1100 1100 232 868
Tio0'S equipadd solo conbrazo vertioal Tipo D eauipado con brazoy sub brazos [ J=Carrera transversal ameleda veno0 | Z8982 | 0300 | tsos | 2108 | A | 190 | a7 | I35 | et too | 28| el 868 187
La Carga Gtil méxima incluye |2 meno del robot (34863) | (2500)
Cargas Utiles superiores son posibles dependiendo de los parametros de extraccion y de las velocidades. 31865 2200 32 968
YCI-600-¢ (34%:5) (2500) 1625 22285 1514 1300 86 1300 126 1200 1100} [1100] 968 137
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SPEC

Especificaciones Estandar

FuemedeAlmemsciénl Modo de avance | Modo de Control | Presion de aire | Giro eje C
| | | |
Monoféasico - Méximas presion de aire
)/C/ )/C-ﬂ' SERIE S e e T %0°
50/60 Hz 4 P 0,49 Mpa

Especificaciones - 2} -
YCII-600/800-e I I c e ]
e o p— M Dimensiones en mm
Cartera | osmolen (mmh ”"(:,‘,'f;m“ Consumo | Carga | Fuerza _— : :
Modelo Gonsumo | riansyersal deaire | maxima de §
méximo (mm) - - (Ni/ciclo) | (k) Cierre () Carrera transversal extendida
main arm |sub arm |main arm | subarm < > Carrera vertical extendida
180 [ 1 Dimensiones del Tipo §
YCI-600S | 105 1060 | — - -
280A 1800 ] Acgso
0 [1550] | 1300 10.0 o~
YCH-600D  |AC200V 11.0A| 2200 930 | 930 (15501 5
vcu-g00se | Tpon | (25001 | 1160 | — — |20
2.8kVA 1550 i‘S?OOO
YCI-800D-e [\C200V140A 1030 | 1030 1550 [0
Tino S equipado solo con brazo vertical  Tipo D equipado con brazo y sub brazos [ J=Carrere transversal amoliada
La Garsa (til méxima incluye la mano del robot

Cargas (tiles superiores son posibles dependiendo de los parémetros de extraccion v de las velocidades.

Modelo A B & D E F & H T J K T ] N 0
1727 | 1300 1300 30 1688
YCI600 | 3165 | gp00 | 1736 | 2852 | (13D | (1390, | 24a | (385, | soo | 1200 | o0 | cfen | 930 o 18T
Ycr-800e | (6165) | (2500) | qg56 | 2472 | 1852 1550 184 1550 | 249 1300 | (1401 1930, | 4030 1813
D
c o1

Carrera de Carrera vertical . Dimensiones en mm
Consuma | 2% | desmoldeo (mm) Consumo | - Carga | Fuerza —_———
Modelo P Transversal deaire | maxima de \
L (mm) 5 ; NI/ ciclo) (kg) Cierre { ) Carrera transversal extendida
main arm | sub arm (main arm | sub arm < > Carrera vertical extendida o| Y
] 1 29.0 [ ] Dimensiones del Tipo S
YCI-8008 ; 140 | — — | 29
Tipo S 2000, 1550 | [ T 550
2.5kVA [2500] [1800] | 1550 ~1000 s
YCI-800D |AC200v9.1A| [3000] 960 | 960 ’
[1800] 55
1-13008- — —
- = g FELW - s P R o,
z YCI-1300D- [\C200V 1384 1360 | 1360 1800
YCI-800 Yashin 3665 ] a00 |
* LB Tipo S equipado s6lo con brazo vertical  Tipo D equivado con brazo v sub brazos [ 1=Carrera transversal ampliads L 8665 | B L 400 |
. = L& Garea ttil méxima inoluye la mano del robot [ A ]
{ Cargas Gtiles superiores son posibles dspendiendo de los parémetros de extraccion y de las velocidades.
Modelo A B C ) E F G H T J K T ] N (5
32665 200 2060 1550 P 1550 960 1980
YCI-800 | (7603 | (5300 1991 2362 | (2185) | (1800) | 330 (1800) | 385 1300 340 [1140] | 960 s | 2109
von-taooe| 7o | 209 | 2001 | sose | 21s | 1e0 | 130 | tso0 | qes | oo | U [ 130 T a6 2105
D
C 666,
Carrera de Carrera vertical . Dimensiones en mm
Consamo | S8 | gocri Gl nm) Consumo | Carga | Fuerza _—
Modelo Transversal deaire | maxima de y 3
méximo (mm) (NI/ciclo) (kg) Cierre () Carrera transversal extendida
- main arm |sub arm [main arm | sub arm < > Carrera vertical extendida
[ [ 1 Dimensiones del Tipo §
Tipo S 47.0
YCI-1300S 2.5kVA 1570 | — ™ |ECO Vacuum OFF)
e 1800 45 | 1000
Toon | 135001 2100] ~1600
YCI-1300D 5.k 1380 | 1380 10
-~ lc2c0v 13.84| [2100]. |ELOVeoumoN)
YCI-1300 Yustin
i Tibo § equivado s6lo con brazo vertical Tipo D sauipado con brazo v sub brazos [ 1=Carters transversal empliada
. - La Carga Gtil méxima incluye le mano del robot
- Cargas Utiles superiores son posibles dependiendo de Ios parémetros de extraceitn y de las velocidades.
m Wodelo A B c [ E F G H T 7 K E M N 0
5 44365 | 3000 2290 | 1800 1800 420 | 1380 2210
YOI1300 | oae's) | @3s00) | 240 | 3112 | Gaany | 2tooy | 180 | cotooy | 0 | 1890 | raso) | trszo) | 130 | 295 | osey
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