IAl es mecatronica

Un entorno coherente de automatizacion del movimiento
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Movimiento controlado

Arquitecturas vs Costo



Tecnologias

Movimiento eléctrico inteligente
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Elecylinder



Elecylinder

Control integrado, sustitucion 1:1 de la neumatica



Control y ajuste velocidad en
neumatica

Elecylinder

Sustituto de la neumatica

Control y ajuste velocidad en
ELECYLINDER




Elecylinder

Control integrado, sustitucion 1:1 de la neumatica

Parada precisa y repetitiva

Ajust ficabl d
justes modificables des e/

PLC

Preparado Industria 4.0 /// T

Ajustes por proceso

|

Bajo coste de inversion inicial

Largos recorridos

Aplicaciones con control d
fuerza

v
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Ajustes no mecanicos

Control de velocidad

Movimiento sin rebotes finales

Movimiento suave sin golpes

Sencillez de utilizacion

O Elecilinder

Sencillez de instalacion

Neumatica



Elecylinder

Control integrado, sustitucion 1:1 de la neumatica

Parada precisa y repetitiva

Ajustes modificables desde
PLC

Preparado Industria 4.0

Ajustes por proceso

Alta velocidad

Bajo coste de inversion inicial

Largos recorridos

Aplicaciones con control d

fuerza
Ajustes no mecanicos

O Elecilinder

[ Robocilinder

Control de velocidad

Movimiento sin rebotes finales

Sencillez de instalacion

Movimiento suave sin golpes

Sencillez de utilizacion

Neumatica



Elecylinder

Ahorro de energia eléctrica



Control posicion/fuerza

Sistema unificado de control de dispositivos (CON)



RCON

Compatible con cualquier actuador IAl



RCON

Compatible con cualquier actuador IAl



RCON-EC

ELECYLINDER opcion ACR



Buses de campo

CON 'y SEL



Integracidon en redes seguras

Controladores IAl que soportan PROFIsafe

PROFINET
PROFIsafe
PROFINET
(PROFISafe)
Tipo de Tipo CON (posicionador) Tipo SEL (CPU robot con interpolacién real e 10S)
Controlador P P P P
Serie de
PCON | ACON | SCON DCON MCON MSCON RCON PSEL ASEL SSEL TTA MSEL XSEL

Controlador
Aspecto
PROFINET v v v v v v v v
PROFIBUS v v v v v v v v v v v v v




Controles programables

Sistema unificado de sistemas robéticos (SEL)



Robots Cartesianos
IK2-1K3-1K4

Robots Scara IXP

MSEL

Control programable interpolador motores paso a paso

Gajo consumo y pequeio tamano
De 2 a 4 ejes con interpolacion real
Lenguaje SEL
PLC integrado
16/16 10 ampliables, Bus de campo

\Comunicaciones Ethernet y Serie

~

J




XSEL

Control programable interpolador motores servo

Robots Cartesianos
ICSB/ICSA/ICSPA

~

Ge 2 a 8 ejes con interpolacion real
Lenguaje SEL
PLC integrado
Robots Scara IXA 32/16 10 ampliables, Bus de campo
\Comunicaciones Ethernet y Serie j




TTA-Robot

Robots cartesianos de sobremesa

Asistentes tecnoldgicos: Programar sin programar -\

Programacion desde el CAD
* Atornillado

* Dispensado

* Soldadura

/Conectar a 220Vca y listo para trabajar\
De 2 a 4 ejes con interpolacion real

Motores paso a paso y servo a 220Vca
Lenguaje SEL

PLC integrado

16/16 10 ampliables, Bus de campo
\Comunlcauones Ethernet y Serie /




Robot cartesiano modular

Cémo disefnarlo en 3 pasos

Seleccionar arquitectura 20 variantes: Robots cartesianos | Larraioz Elektronika

Robots cartesianos de 4 ejes XYZR en cantilever, eje
Y sobre su base, eje Z+R sobre su base

Carrera de cada eje, velocidad, carga, Repetitividad,

Seleccionar prestaciones . .,
Manual instalacion

Obtener el CAD a medida Configurador de sistemas IAl: CAD a medida gratuito




IK2-KIT

Ejemplo: Robot cartesiano de 2 ejes



Acelera tu oficina técnica

Herramientas para ingenierias

. , X e Robots cartesianos | \
Los recursos de las oficinas técnicas son caros y escasos. Larraioz Elektronika
*2 ejes
Hay que centrarse en los problemas no resueltos e3 ejes
o4 ejes Y,
Mover objetos ya esta resuelto, son componentes ~
comerciales listos para usar y estandar. «Carga util
. . . ~ . . ¢Volumen trabajo
Seleccionar y configurar, no disefiar y asumir riesgos « Repetitividad
innecesarios en aquello que no aporta valor J
\
*Velocidad
¢ Aceleracion
%
7 . \
Carga Utll *Bus de campo
o o e Asistente tecnoldgico
Tlempo de ClCIO e Comunicaciones
. . e PLC integrado
Velocidad lineal J
Grados de libertad )
7 *CAD
Volumen / Area trabajo «Presupuesto
¢ Manual Instalacion
%




Mini Robo Cylinder

Sustitucion de mini cilindros neumaticos guiados



Giro

18002/seg

Tiempo o/c
0.03”

S P

Angulo max.
3609

Carrera
4dmm

K /\ ﬁ Fuerza 20N

RCP6-RTCK

Pinza con rotacion integrada



ISB-WXM

Ejes lineales de alta carga



