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PROGRESION DE LOS ROBOTS,
EN PARTICULAR DEL ROBOT DELTA
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a) RS paralled robat b) R2 sarial robot

Los Robots Serie presentan una configuracion de eslabones
conectados en forma secuencial

ventajas con respecto a los robots paralelos :
*espacio de trabajo,

*sanitizacion,

*linealidad.

Un Robot Paralelo se define como aquella estructura en la
cual el efector final esta unido a la base por mas de una
cadena cinematica cerrada independiente

ventajas con respecto a los robots series :
*rigidez,velocidad, precisidn, inercia en movimiento y
relacion carga/peso
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Los siguiente aspectos son claves para entender el movimiento que puede hacer el robot:

La estructura de los 3 paralelogramos siempre se conserva, es decir, los lados cortos son paralelos entre si y los lados largos también.
Esto implica que cada lado corto sujeto a la plataforma mavil es paralela al eje del brazo con la base, que es horizontal.

Este paralelismo implica 2 cosas fundamentales:

oLa plataforma mévil es siempre paralela a la superficie de trabajo (plano horizontal),
porque los lados cortos sujetos a la plataforma son coplanares.

olLa plataforma no rota sobre el eje vertical, porque si no se romperia el paralelismo.

EJES DEL MISMO COLOR
SIEMPRE SE MAMTIEMEN
SIEMPRE PARALELOS

Figura - Ejes que se mantienen paralelos durante el movimiento.
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ESTUDIO MERCADO EN FUNCION DE LAS DIMENSIONES DEL ESPACIO DE TRABAJO

Yaskawa Motoman

ABB IRB 360-1/1130 Fanuc M3ia/6S Adept Quattro s650H MPP3
Handling Capacity . @ . 1KG o BKg 6Kg. i 1Kgo
Diameter i 130 mm. o 1350 mm. i 1300 mm.. oG 1300 mm. ...
No. Axes i 314 A A A
Weight i 120-145Kg. . ...:.........160Kg. ... ... 117kg. ... 15Kg. ... .
Cycle time 25-305-25mm :
@O,IKg ] 0y 03 . . ........i.....02 . .
Cycle time 90-400-90mm
@O,IKG O A
Position repeteability  : olmm. ... i olmm. .. : . ..O0lmm. o 0lmm. .

: Dia 1130 mm. Ht. 250 : Dia 1350 mm. Ht. 500 : Dia 1300 mm. Ht. 215 Dia 1300 mm. Ht. 300
Reach : mm. : mm. : mm : mm.

SELECCION DEL MODELO EN FUNCION DEL ESPACIO DE TRABAJO
al

DETERMINACION DEL PRECIO OBJETIVO

FACTIBILIDAD EN EL MERCADO LOCAL
(PLAZO DE RECUPERACION DE LA INVERSION)
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:;-?-“_ :é-'?‘"_ = = AUTOMATIZACION INTEGRADA
3% 380V 3x380V 3x380V CONECTIVIDAD ETHERNET:
*ETHERCAT
*ETHERNET
*MODBUS TCPI
SRR CONECTIVIDAD INDUSTRIAL CLASICA

MC 464

*CANBUS
-m *MODBUS RTU

P860 MC CONTROLLER MODEL 464 +
P876 MC464 ETHERCAT INTERFACE +
P702 ENABLED CODE SERCOS 2 ADDIT.AXE

MODBUS RTU
ETHERNET
MODBUS TCPIP
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BOA — Camara Inteligente

Modelos
640x480 1024x768 1024x768 1280x960 1280x960 1600x1200
MONO COLOR MOMO COLOR MOMO
BOA iNspect X X X X X
BOA IDR iNspect IDR X X
BOA PRO Sherlock X X X X
Especificaciones:
* Memoria de Programa 256 MB

* Sensor

* Tamano de pixel

e Tiempo de exposicion
e Tiempo de adquisicion
* Montaje de Lente

* Entradas

* Salidas

e Comunicacion

* Proteccidon

1/3” a 1-1/8”

4,4 uma 7,4 um

22 pusals

Hasta 100 f/s

C

1 para disparo, 1 de uso general
2 de uso general

RS232, Etherner de 10/100 BaseT
IP67
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3x 380V

3x 380V 3x 380V

RED ETHERCAT (STP CATS5)

MASTER CONTOLLER:
MC 464

MODBUS TCPIP m

L
P860 MC CONTROLLER MODEL 464 +

COORDENADAS
DE PRODUCTO
P876 MC464 ETHERCAT INTERFACE +

P702 ENABLED CODE SERCOS 2 ADDIT.AXE
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