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Trabajamos en beneficio de la sociedad




80 years experience in sensing
Founded in Osaka , Japan, i




1933

Kazuma Tates! established Omron

1960

Invention of the proximity switch

1974

Omron established in Europe

2007

Omron face recognition used by Apple/Samsung

2011

Introduction first Sysmac machine controller
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Input, Logic, Output

Sensing, Control Systems, Visualization, Drives, Robots, Safety
Quality Control & Inspection, Control & Switching Components
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Soporte local

Nuestros expertos ingenieros estan cerca de sus plantas y de sus clientes.

Conocimiento del mercado global y local a su disposicién en cualquier parte.



OMRON

Centros Tecnologicos de Automatizacion: ATC

e Los centros de automatizacion se encargan de ofrecer la mejor asistencia técnica vy
asesoramiento de aplicacién para la plataforma SYSMAC y el resto de dispositivos (software y
hardware) asociados. Estos centros estan especializados en redes, software, seguridad,
motion control avanzado, robdtica y CNC.

e Nuestros ATC en todo el mundo:

ATC-Japan en Kusatsu, Japdn
ATC-China en Shanghai, China

ATC-US en Fremont, California, EE.UU.
ATC-Europe en Barcelona, Europa

O O O O

* Estos cuatro centros globales de automatizacion ahora estan plenamente operativos. Todos
los centros estan coordinados de forma global desde la unidad de negocio de automatizacion
en Japon.



Porqgue creemos en la conectividad
Laboratorios de conectividad Tsunagi

Como apoyo a la interconexion de los dispositivos que utilicen

» Shanghai, Den Bosch, Kyoto,
nuestros clientes, ya sean dispositivos Omron o de otros.

» Conexiones probadas

Asi nuestros clientes pueden disponer de mas tiempo para . Mapeado de dispositivos de terceros
dedicarse a lo que mas importa. P P

Laboratory Europe



EtherNet/IP" —
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Sysmac Studio SQL-Database (

Una Plataforma de Control para toda la Maquina basada en EtherCAT

SYSMAC

always in control



OMRON

Una Plataforma de Automatizacion

La proxima generacion en control de maquinas

Controladores rapidos y precisos, una red para toda la maquinay

completamente integrada en el software. o e
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NJ Machine Automation Controller

Sysmac Studio Automation Software

SYYSIMAaC

always in control



OMRON

Una Conexion

Conexidon mas rapida a cualquier dispositivo

Una red industrial abierta basada en Ethernet.
Conexion sencilla con todos los dispositivos de la maquina.

EtherCAT. —

Red abierta para control de maquina
La mas rapida del mercado
Hasta 192 nodos

EtherNet/IP B e Than A~
Red abierta para intercambio de informacién y comunicacion... : f; e ~
Visualizacién con HMI o con Software SCADA ‘

SYYSTnAac

always in control



OMRON

Un Software

para disenar maquinas mas creativas
Un software que controla toda la maquina.
Configuracion, programacion, depuracion, monitorizacion, edicion de tablas
CAM, testeo y simulacion 3D.

SYYSIMAaC

always in control
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.-’ Pick & Place 2.0

Nuevos Algoritmos de 22 Generacion

Noviembre 2014

Fernando Vaquerizo
Product Manager Servos, Motion Control y Robots



OMmRON

Introduccidn al Pick & Place

N




OMRON

¢Qué es Pick & Place?

Es una operacion muy simple: Coger un elemento en un sitio y dejarlo en otro.
Pick = Recoger Place = Dejar




OMmRON
¢ Por qué Pick & Place?

Es una demanda natural del mercado:

Aumento de produccidn y eficiencia.

Necesidad de flexibilidad y ahorro de costes.
- Fiabilidad, repetitividad y alta calidad.

- Facilidad y rapidez de instalacion.

- Mejor gestion del espacio.

- Polivalencia y reutilizacion.

- Ideal para tareas repetitivas y mondétonas.

- Reduccion de mantenimiento.

- No para nunca: 24h/7, 365 dias/afio



OMRON
¢Donde Pick & Place?
MERCADOS

Food & Beverage Automotive




OMRON

[ Soluciones Pick & Place en el mercado




OMRON

Soluciones Pick & Place en el mercado
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Soluciones neumaticas Sistemas cartesianos Robots

FUNCIONALIDAD



OMRON

Soluciones neumaticas

 Alcance reducido.

* Poca precision.

* Solucidon econdmica.

e Solucién dedicada / rigida.
e Eficiencia reducida.

e Tecnologia en desuso.

- Aumento de produccion y eficiencia.

- Necesidad de flexibilidad y ahorro de costes.

- Fiabilidad, precision, repetitividad y alta calidad.
- Facilidad y rapidez de instalacion.

- Mejor gestion del espacio.

- Polivalencia y reutilizacion.

- ldeal para tareas repetitivas y mondétonas.

- Reduccion de mantenimiento.

- No para nunca: 24h/dia, 365 dias/afio




OMRON

Sistemas cartesianos

e Alcance a medida del cliente.

*  Mucha precisiéon y dinamica*.

e Soluciéon econédmica.

* Poco mantenimiento.

e Permite cargas pesadas.

* Necesidad de proyecto mecanico.
e Solucién dedicada / rigida.

- Aumento de produccion y eficiencia.

- Necesidad de flexibilidad y ahorro de costes.

- Fiabilidad, precision, repetitividad y alta calidad.
- Facilidad y rapidez de instalacion.

- Mejor gestion del espacio.

- Polivalencia y reutilizacion.

- Ideal para tareas repetitivas y mondtonas.

- Reduccion de mantenimiento.

- No para nunca: 24h/dia, 365 dias/afio




OMRON

ad de modelos.

hn del espacio
precisidayren=titividad.
lez J& (nstalacion.
Pocermanienimiento

Solizcion pclivalanie.

dp)

Aumento de produccion y eficiencia.
Necesidad de flexibilidad y ahorro de costes.
Fiabilidad, repetitividad y alta calidad.
Facilidad y rapidez de instalacion.

Mejor gestion del espacio.

Polivalencia y reutilizacion.

Ideal para tareas repetitivas y mondtonas.

- Reduccion de mantenimiento.

- No para nunca: 24h/dia, 365 dias/afio




OMRON

Eoluciones Pick & Place OMRON




Soluciones neumaticas Sistemas cartesianos Robots

FUNCIONALIDAD



OMRON

| Ejes cartesianos con motores rotativos




OMRON

Soluciones neumaticas Sistem ranos Robots

FUNCIONALIDAD




OMRON

Servos Rotativos + Modulos lineales




OMRON

Servosistema Accurax G5

= Accurax esta disefiado para construir maquinas:
= mas rapido
" mas preciso

= mas pequefio




OMRON

Accurax G5: servomotores

Ahorro de espacio con motores un 15% mas pequefios

Reduccion de peso: motores 25% mas ligeros
=  Tecnologia PACK & CLAMP
=  40% menos de pérdidas en el hierro

=  Encoder 15% mas pequefio




Accurax G5: servomotores

Disefo robusto e inteligente

Encoder de 20bits
Motores de 10 polos
IP67 en todo el rango de motores

5G de resistencia a la vibracion

OMRON




Accurax G5: servo drives

Hasta un 50% de reducciOn en el tamafo del armario
: Drive 40% mas pequefo

: 10% de ahorro extra gracias al montaje
“side by side”

Seguridad integrada
u PL-d segin 1SO13849-1:2008
u STO: IEC61800-5-2:2007
=  SIL2 segun EN61508:2001
= Cat.3: EN954-1:1996




Accurax G5 servo drives

Rapido & preciso
= Settling time 5 veces mas rapido -0~2 ms-
= 2 kHz de velocidad de respuesta

=  Torque feedforward: reduce el error de
seguimiento

OMRON

Settling time
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Accurax G5 servo drives

Funciones del operador digital

: Display para mostrar los datos
=  Teclas para configurar/monitorizar parametros / :

= 2 salidas analdgicas configurables para
monitorizacidn

Supresion de vibracion en la carga
: Hasta 4 frecuencias preseleccionables
- Parametrizable desde 1 a 200Hz

<
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Vibration suppression




Video de Ejemplo




Eoluciones motores lineales




OMRON

Soluciones neumaticas Sistemas cartesia Robots

FUNCIONALIDAD



OMRON

Motores Lineales: Componentes y Sliders

Serie F (Ironcore) e Serie G (Ironless)
Rango de fuerza hasta 2.250 N * Rango de fuerza hasta 2.100 N

Slider basado en serie F




Serie F (lroncore)

OMRON

7 modelos — 3 tallas — 1 familia — exclusivamente disefiado por OMRON

¥~

FW-03-series

b

FW-06-series

e o

FW-11-series



OMRON

Motores lineales: Sliders Accurax

—
Basados en Iz laF @ '

L .-

dosy“desarrollado por OMRON




Motores lineales: Sliders Accurax

OMRON

Mounting plate

Cover

Front plate

Carriage

Linear bearings

N
/ .
/ >
Linear bearing blocks

Linear encoder with meas. tape

" Linear motor with hall sensor

Basic aluminum profile

Connector box

Magnet track

Front plate

Cable chain with cables




Tipos de Sliders

Eje lineal
Sistema XY
Sistema XYZ

Systema Gantry




Sistema XY

Eje Lineal 4.5m
con 4 cabezales



Motores lineales: Sliders X-Y-Z

Sistema XYZ Omron Sistema Gantry



OMRON

Ventajas de los motores lineales OMRON

e Alta precision.
e Alta velocidad y aceleracidn.
Dimensiones reducidas.

Peso ligero tanto de imanes como de bobinas.



OMRON

Motores Lineales Omron

Ariel Atom 3

469kg

50HE 300Hp
0-100km/h en 4s 0-100km/h en 2,5s
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OMRON

FQ-M — Sensor de vision para Pick&Place

o Plataforma de FQ -> Sencillez
— Facil de configurar aplicacion de vision
— Compacto -> Facil de instalar
— Facil de sincronizar -> Entrada de encoder
— Facil de integrar -> Protocolo programable

* Usa lentes tipo C -> Se adapta al campo
de vision

e Comunicaciones Ethernet y Ethercat

« Compatible con consola Touch Finder



OMRON
FQ-M Configuracion

 Configurable mediante PC Sysmac Studio o con consola
Touch Finder




OMRON
FQ-M Meétodos de medida

Measurement objects of the same shape can
be detected.

SHAPE Deteccion de posiciones de

. . =+ SearcH formas a alta velocidad

Measurement objects of the same color and
pattern can be detected.

. SEARCH Deteccion de posiciones de patrones
The positions of the edges of glass surfaces
can be detected.
EDGE Deteccion de posiciones a través de los
+ POSITION bordes

Groups of the same color can be detected.

. . LABELLING Deteccion de posiciones de grupos



FQ—IVI Shape search

Nuevo método de medida: SHAPE SEARCH

e Algoritmo que busca el contorno del patron
establecido

e Alta velocidad y resultados estables

/st R /0

Pene’ borrada

fITY /)

* Inestable + Estable
 Pocoruido

* Mucho ruido . Alta velocidad



OMRON
FQ-M Shape search

B v
superpuyestos o |,
7

parcialmente




FQ-M Entrada de encoder

Entrada directa para encoder incremental: line driver,

colector abierto (PNP / NPN)

Brown 24V
Blue GND
Brown/'White VDD ENCODER
Blue/White GND ENCODER
Pink TRIG
Red/White ERROR CLR
Green/White EFC RST
= PuplaWhitten COMY o o o = =

Purple ENCODER (A-)

Gray ENCODER (A+)

Green ENCODER (B-)
Sy ‘ White ENCODER (8+)

\ Red ENCODER (Z-)

FQ-MWDL \ Yellow ENCODER (Z+)
I/0 Cable \ Green/Yellow _ SHIELD ENCODER__ __

Black OUTO (OR)

Orange OUT1 (BUSY)

Light blue OUT2 (ERROR)
Yellow-Green OUT3 (SHTOUT)
Beige OUT4 (STGOUT)
BlackWhite COM_O

OMRON




OMRON
FQ-M Entrada de encoder - Duplicidad

* Para objetos que se aparecen mas de una vez en
imagenes captadas por el FQ-M

<Disparo #1> <Disparo #2>

Los objetos 1,2y 3 son Los objetos 2,3y 4 son
detectados y FQ-M envia los detectados pero el FQ-M sélo
datos referentes a ellos envia los datos referentes al

objeto 4



OMRON

FQ-M Protocolo de salida programable

* Permite configurar el formato de los datos de salida para poder comunicar con
cualquier controlador sin necesidad de ningun gateway

VUIpDUT O3ia Semings
Q.
¥ Output data

T

LPR(0,10.C,10.X,10.Y,10.TH)

(0 5hape Search

-..Corre lation CR
| Position X X
Position Y'Y

Guidance

You can outpl
and calculatic:s

By using LPR and LPC fl.im:tlcm mu[hpte data
can be output as a batch.

<Foramt=

LPR(Start No., Number of output data, D1, D2,
D3, D4, DS)

Mote:D* means output data. D2, D3, D4, D5
are omissible.

Cancel

¥ Dutput format
O AsCH
Dhjgrts. of iniesger

6

Dhprt of decmal
4

Hepatne

0 Supppreeend
OFF

Fild separstos
OFF

Record weparalos
OFF

Robot controller Vision Sensor

— Data

The data is automatically
output in the specified format.

Ethernet (programmable no-protocol communications)



OMRON

Robots SCARA




OMmRON
Robot SCARA — 4 ejes

Una imagen vale mas que 1000 palabras:




Catalogo de Producto

h

Wide range providing the performance you need...

The wide reach and payload ranges from 120 mm to 1200 mm and from 1 kg to 50 kg, allowing for precise adjustment
of the robot to your application. Special verslons, such as clean-room and dust/drip-proof types enable Installation
In citical for appl In the food and ph tical Ind

Class 10; Suctionveluma (MJ/min) = 60;

Bl
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¥
z! 0,01 0,01 0,01
L 0 0,005 0,005 0,005 0,005 0,005
% 125 25 225 50 350 350
15 15 us 10 120 120
125 135 75 50 250 350
SR Rotation range +(Y) 130 128 143 142 145 145
2 Sircke imm) 150 150 150 000000 000000  200(400)  200(400)
®  Rotation range +(Y) 360 360 380 360 360 360
XY Combinad fmmis) 4000 5000 6000 avoo 5600 700 7300
Maximum spaed 2 (mmiz) 1000 1000 1000 1700 1700 1700
LA 1020 1020 1020 we we 600
‘Standard time cycle (sec) 054(3) 054(3) o0ss(3) 05303 05603 057 (I 057 (3
‘Waight Okg) 16 16 16 n 1 57
Userwiring: 0.2 sqx 10 wires; Userwiring: 0.2 sqx 20 wires;
Usartubing: @ 4x 3 Usartubing: @ 6x 3

User wiring: 0.2 5qx 10 wires; Userwiring: 0.2 5qx 20 wires;

Regenaration unit WA, HA. HA, RGU2 RGU2 RGU2 RGUZ

tfes

0,01 0,01 001 001 om 001 oo 001
0,005 0,005 0,005 2,005 0,005 0005 0,005 0,005
550 75 25 %50 3% 350 450 550
120 15 115 10 120 120 120 120
450 125 75 250 250 350 350 450
145 140 1a0 135 145 145 145 145
200(400) 150 150 2003000  200(300)  200(400)  200(400)  200(400)
360 360 360 360 0 30 30 30
8000 400 6000 4900 5600 &700 7300 acco
1700 1000 1000 1700 170 1700 7o 1700
600 1020 1020 76 a7 €00 €00 €00
06(3) | 054('3) 066(D 0530 056( 05703  os7(I &
58 15 15 30 2] 5 57 58
Usarwiring: 0.2 sqx 10wiras; Usarwiring: 0.2 sqx 20wins
Usartublng: @ 4x 3 Usier tubing: g 6x 3
RGU2 NA. NA. RGU2 RGU2 RGU2 RGU2 RGU2




Robots SCARA Series Estandar OMmRON

Tiny
=y - Carga maxima 1kg
' - Alcances Maximos XY (mm): 120, 150, 180, 220
Serie XG
'I - Carga maxima 10kg, 20 kg
i‘l-.!—,'—-*-f:.’_ = - Alcances Maximos XY (mm): 500, 600, 700, 800, 900, 1000.

——




Robots SCARA Series Especiales OMRON

Serie X1200

- Tamaio especial
— - Carga méaxima 50kg
i - Alcance Maximo (mm): 1200

- Salas Blancas

- Carga maxima 3kg, 10kg, 20kg

- Alcance Maximo (mm): 250, 350, 400, 500, 600, 700,
800,1000

- IP65

- Carga maxima 3kg, 10kg, 20kg

- Alcance Maximo (mm): 250, 350, 400, 500, 600, 700,
800,1000




Robots SCARA Series Especiales

Serie XS

Pared Pared inverso

Serie XS

Techo Techo inverso

\ l‘L

! r-—'——@ :

- Montaje en pared
- Carga Maxima 3kg
- Alcance Maximo (mm): 400

- Montaje en techo
- Carga Maxima 20kg
- Alcance Maximo (mm): 1000

OMRON



Nueva serie XGL OIT\ROH

XGL = XG Light => Performance reducido un 25%.

Los modelos 250/350/400 incrementan la carga
maxima:

S

— Drastic boost in payload ]

means versatility to handle
wide ranglng applications.

Wiring/tubing hollow-shaft and tool flange

e Superficie de montaje 16% menor. options available
Available options include a hollow-shaft for easy wiring/tubing to the arm

° OpCIOn de eJe hueco. tip tool and a tool flange option for simple tool installation.
e Opcion de adaptador de herramienta. /‘“'H\




Nueva serie XGL
STANDARD MODELS

Max. payload (kg)

Reach (mm)

Repeatability X,Y z(mm)

(mm)*2 Z  +(mm)
R (9

Axis specifications X Arm length (mm)

Rotation range £(2)

Y  Arm length (mm)
Rotation range +(9)

z Stroke (mm)

R  Rotation range +(9)

Maximum speed X,Y Combined (mm/s)

Z (mm/s)
R (¢9/9)

Standard time cycle (sec)

Welght (kg)

Option Tool flange
Open shaft

Regeneration unit

R6YXGL250
5 (4)*1
250
0.01
0.01
0.004
100
140
150
144
150
360
4500
1100
1020
0,49*4
14.5
R6YACXGLF
R6YACXGLS

N.A.

OMRON

XGL series - Low payload

R6YXGL350 R6YXGL400 R6YXGL500
5 (4)*1 5 (4)*1 5 (4)*1
350 400 500
0.01 0.01 0.01
0.01 0.01 0.01
0.004 0.004 0.004
200 250 250
140 140 140
150 150 250
144 144 144
150 150 150
360 360 360
5600 6100 5100
1100 1100 1100
1020 1020 1020
0,49*4 0,49*4 0,59*4
15 15.5 7
R6YACXGLF R6YACXGLF R6YACXGLF
R6YACXGLS R6YACXGLS RE6YACXGLS
N.A. NA. N.A.

R6YXGL60O
5 (4)*1
600
0.01
0.01
0.004
350
140
250
144
150
360
4900
1100
1020
0,63*4
18
R6YACXGLF
R6YACXGLS

N.A.



OMmRON
Robots SCARA Omron: Ventajas

- No hay cintas transportadoras:

=

No timing belt,

Less parts,

Higher rigidity,
Higher endurance,
Higher repeatability,
And LOWER cost !




Robots SCARA Omron: Ventajas OMRON

- Unsolo controlador para todos los modelos de robot.

Rotation
. rar;ge Rotation
. " range
‘ . o -
7 .
\‘____,..-——- | o
R f—“ v
o B Reach w

- Opciones para vision artificial, sincronizacion, expansiéon de E/S, comunicaciones
(Ethernet, DeviceNet, Profibus, Ethernet/IP).






OMRON

Aplicaciones tipicas




OMRON




OMRON

Aplicaciones tipicas




OMRON

Aplicaciones tipicas

fs"\*'




OMRON

Robots DELTA

SYUSINALC

always in control



OMRON

DELTA
» LD 200 oycies par minus
» 2Kg paylaad

always in control



SYUSIMAL

always in control



Solucion NJ Robotics OI'nROI'l

Motion, PLC y Robética todo en uno!!!
e Alta produccién... Hasta 200ciclos/min por robot.

e Sistema de vision artificial integrado.

FaM

Sws S\STAC EtherCAT emomerir>> (156 g

always in control



Solucion NJ Robotics OI'nROI'l

NJ Robotics
e Motion Control de hasta 64 ejes. . P
Hasta 8 x Delta-3 robots con una sola CPU. s o

4 Delta 1 ms

e Control escalable: CPUs para 16, 32 y 64 ejes.

Pick & Place Application

Packaging Application



NJ & Software — Sysmac Studio

Enter the license number.

Begister Cancel

I —
1 leted.

1l ome effective after Sysmac Studio is restarted.
|

£ Offfine

o

always in control



Biblioteca de funciones Robadticas OmRon

T

TTTTT

MC_SetKinTransform
— AxesGroup —_—— AxesGroup f—
—| Execute Done p—
= KinTransform Busy —
— Workspace CommandAborted t—
—| EnableWorkspa: Error |—
7 Nuevos FB’s para Robotica T b
MC_DefineCoordSystem
—{ AxesGroup —_—— AxesGroup }—
—{ Execute Done }—
. MC_SetKinTransform: —| CoordTranstorm Busy |—
. . CommandAborted —
Para configurar un grupo de ejes como un robot Ermor |-
MC MoveTimeAbsolute
— AxesGroup— — — — — — — -AxesGroup —
— Execute Done p—
. — Position Busy {—
. MC_DefineCoordSystem: | traiOote Actve |
Para definir el Sistema de Coordenadas de usuario (UCS) basado en el NS el
Sistema de Coordenadas de la Maquina (MCS) — Bl ErmoriD [—
— TransitonMode
—] TransitionParameter MC_GroupM on
. —] AxesGroup— — — — — = - =AxesGrou,
. MC_MoveTimeAbsolute: S el — vead
« o7 o o » —{ CoordSystem Bus
Para mover el robot a una posicién XYZ en un tiempo definido. Tl i
ErroriD
MC_SynclLinearConveyor Frowm
— AxesGroup— — — — — — L AxesGioup — Wislooky
— ConveyorAxs — — — — — l-Cmvtyl)iA.n& .
. MC_GroupMon: T e ~
Para monitorizar las posiciones y velocidades del robot. Bl o
Afre ol
—1 TransitonMode Tra;Status |—
—{ TransionParamoter 1
MC—InverseKin
— AannGroup— — — — - — — —Hmes Gronp p—
—{ Fnatie Vil
—{ Pomnon Busy p—
Ervor =
MC Syie|dut Ermdl |—
=] AresGrop— ~ = ~ = |- = Al [~ AxssPomtion p—
= Esocuta Dora p— OutWorsspace f—
- TrajData Busy |—

Ervoe
SYUSIMAL "
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Biblioteca de funciones Robadticas OmRon

. Workspace check: S\ A
El espacio de trabajo del robot se puede chequear automaticamente. T
'
J MC_SyncLinearConveyor: )
Para realizar la funcién de sincronismo. gy o
725 N\ =
. MC_SyncOut: : ' ¥

Para para el sincronismo.

Catching up with
the workpiece

Synchronized with
the workpiece

Curent
position ™. Synchronization

released

o MC_InverseKin:
Transformada de coordenadas inversa (MCS >ACS)

J MC_GroupSyncMoveAbsolute:
\\ Para enviar posiciones a los servo drives.
Es un método de control alternativo y flexible.

SYUSIMAL

always in control



OMRON
NJ-Robotics Step-2

TCP management

Override Synchronized trajectory

Transition modes / Blending

Delta-2 kinematics

Delta 3R Kinematics

Software: Configuration wizard, 3D simulator



NJ-Robotics Step-2

TCP management

o e |

SYUSIMAL
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OMmRON
NJ-Robotics Step-2

Override Synchronized trajectories + TCP management

NJ Robotics
Technical Development
Presentation




Solucion Robot Delta - Mecanica OMRON

Especificaciones Robot Mini Delta

e Grados de libertad: 3+1 (opcién de rotacién)

e Rango de trabajo: ¢ 500 x 155mm / @ 450 x 135mm (con eje R)
e Carga maxima: 1Kg

¢ Repetitividad en posicion X,Y,Z: + 0.2mm

e Repetitividad angular Rz: £ 0.32

e Tiempo de ciclo 25/305/25mm (0.1Kg): Hasta 200 ciclos/min.

® Peso: 25Kg

e |P55
Working range

> 450 + rotohon
- -

Reference list Description
CR_UGDSMINLR Minl delta robot 3 axes + 1 1oL, axis
CR_UGD&MINIL_NR Minl delta robot 3 axes

SYUSIMAL

always in control



Solucion Robot Delta - Mecanica OMRON

Especificaciones Robot Delta

e Grados de libertad: 3+1 (opcién de rotacién)

e Rango de trabajo: ¢ 1100 x 400mm

e Carga maxima: 2Kg

e Repetitividad en posicion X,Y,Z: £ 0.3mm

¢ Repetitividad angular Rz: £ 0.4¢

e Tiempo de ciclo 25/305/25mm (0.1Kg): Hasta 150 ciclos/min.

® Peso: 65Kg
e |P55 ﬂ
Working range ' = e
| |
LA
@100 mm
750 mm
1800 mm
80"
1150 mm
Reference list Description
CR-UGD4-R Delra robot 3 axes + 1 roL axis
CR-UGD&-NR Delta robot 3 axes

SYUSIMAL
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Solucidon Robot Delta IP67- Mecanica OMRON

Especificaciones Robot Delta IP67

e Grados de libertad: 3+1 (opcidn de rotacioén)

¢ Rango de trabajo: ¢ 1100 x 400mm

e Carga maxima: 3Kg

e Repetitividad en posicion X,Y,Z: £ 0.2mm

¢ Repetitividad angular Rz: £ 0.1¢

e Tiempo de ciclo 25/305/25mm (0.1Kg): Hasta 150 ciclos/

¢ |P67 6

Re 18 1-M3#(0.8 depeh @

always in control



Solucion Robot Delta — Servos OmRon

Accurax G5 servo system Delta
17 bit absolute encoder
* High frequency response of
2 kHz * 230 VAC kW servo motor e
* Safety conforming to with brake
150138491 * Low cogglng torque

* Advanced tuning algorithms

-

Accurax G5 servo motor
Minl Delta

s 230 VAC socMiservo
motor with brake

* Low cogging torque

SYUSIMAL
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OMRON

Solucion Robdtica Omron
ESCALABILIDAD con Robots Delta FUTURO

CR-UGD4MINI

>

_____ CR-UGD4

CR-UGD4XL

CR-UGDA4XXL




Robot IP69K Hygienic OMRON

- Materiales: titanio, acero inoxidable 316 L (DIN 1.4404), POM, Acabado ViwateQ

- Sistema totalmente encapsulado para reductores, servomotores y cables

- Accesibilidad sencilla, Bajo mantenimiento

- Superficie suave y redondeada, facil de limpiar, CIP (Cleaning In Place)

- IP69K, forma Higiénica, libre de cavidades, con superficies redondeadas (incluso la
parte superior)

- No hay tornillos que sobresalen del cuerpo del robot

- Materiales aprobados por la FDA.

- Area de trabajo: 1100 x 250 mm

- Carga: 2Kg

- Peso: 100Kg

SVUSMAL

always in control



Solucién Robot Delta — Package OMRON

Los servomotores G5 ya van pre-instalados.
Drives, Controlador y Cables no estan incluidos.




Solucién Robot Delta — Ejes / Homing / Grupo QINRON
Homin

¥ Homing Method

Homing methed |Zero position preset ¥ |

Home input signal |Us: Z-phase input as home

Homing start direction P i i Operation selection at positive 1limit input 'Hﬂtu_e_r_sg__tl_.rrn_,{jmmgcﬁg{:g 5 :

Home input detection direction [Positive d.'iﬁc-tiun__ Operation selection at negative limit input "_ﬁe'.rerse __turnf.'immeﬁ-a‘te stap

Home proximity signal -
Z-phase input nnnnnnannnnnnnnnnnnan
Positive limit input S I =

Negative 1imit input

+ MC_Home por programa.

Logical axes | Composition axes
Axis AO Axis A (0}
Axis A1 Axis_ Gamma (2)
Axis AZ Axis Beta (1)

Beta

e

always in control



Delta Robot Solution — Kinematics

J Robot Compositior

Zu [mm]

pm—

Rco [mm]

SYUSIMAL
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OMRON

// Setting of robot parameters such as link length

DeltaSetting.KinTransform.KinType := _eMC_KIN_TYPE#_mcDelta3Typel;
DeltaSetting.KinTransform.KinParam[0] :=100;  // Radius of fixed frame Rt [mm]
DeltaSetting.KinTransform.KinParam[1] :=150.0; // Length of Link 1 Lt [mm]
JeltaSetting.KinTransform.KinParam[2] :=40.0; // Radius of moving frame Rb [mm]
DeltaSetting.KinTransform.KinParam[3] :=400.0; // Length of Link 2 Lb [mm]

0; // Reserved

DeltaSetting.KinTransform.KinParam[4] :

0; // Reserved

DeltaSetting.KinTransform.KinParam[5] :

0; // Reserved

DeltaSetting.KinTransform.KinParam[6] :

DeltaSetting.KinTransform.KinParam[7] :=0; // Reserved
// Setting of workspace
DeltaSetting.Workspace.WorkspaceType := _eMC_WORKSPACE_TYPE#_mcDelta3Workspace;
DeltaSetting.Workspace.WorkspaceParam[0] :=-400.0; // Top surface position of cylinder Zu [mm]
DeltaSetting.Workspace.WorkspaceParam[1] :=500.0; // Radius of cylinder Rcy [mm]
DeltaSetting.Workspace.WorkspaceParam([2] :=155.0; // Height of cylinder Hcy [mm]
I’YIE)]eItaSetting.Workspace.WorkspaceParam[I:’»] :=224.0; // Radius of cone Rco [mm]

DeltaSetting.Workspace.WorkspaceParam[4] :=45.0; // Height of cone Hco [mm]

DeltaSetting.Workspace.WorkspaceParam[5] :=0;

DeltaSetting.Workspace.WorkspaceParam[6] :=0;

DeltaSetting.Workspace.WorkspaceParam[7] :=0;
// Enabling the workspace

DeltaSetting.EnableWorkspace :=TRUE;



OMRON

Mecanica a medida

Matriruiz: El cliente se ha fabricado su propia mecanica a medida.




Solucion Robot Delta — Programacion OmRon

Comenzar a programar usando las funciones estandar de NJ en combinacion con los FBs
para robodtica.

MC SetKinTransform MC_DefineCoordSystem MC_MoveTimeAbsolute
—{ AxesGroup ~ — — AxesGroup f— —{ AxesGroup =~ — — AxesGroup p— —{ AxesGroup— = = = — — — -AxesGroup [—
—| Execute Done |— —{ Execute Done }— —| Execute Done f—
= KinTransform Busy |— —{ CoordTransform Busy — — Position Busy |—
—{ Workspace CommandAborted = CommandAborted |— — TrajData Active [—
—| EnableWorkspace Error |— Error — — CoordSystem CommandAborted —
ErrorlD — ErrorlD — —{ CSID Effor |—
— BufferMode ErroriD }—
— TransitionMode
—{ TransitionParameter
MC_SyncLinearConveyor
— AxesGroup— — — — — — — -AxesGroup [— =
) Conveyorhds = — — — — Comeycchre - MC_GroupMon MC InverseKin
— Execute InSync — —| AxesGroup— = = = = = = “AxesGroup [— — AU — — - ——— S Group p—
—{ InitWorkpiecePosition Busy |— —{ Enable Valid p— - Enatie Valid b=
— TrajData Active — = CoondSystem Busy |— — Postson Busy -
—] CoordSystem CommandAborted [— — CSID Emor p— Error j—
i Error = ErroriD 1~ ErmonD j—
—{ BufferMode ErroriD |— Posiion |—
— TransitionMode TrajStatus |— Velocly AxpsPomtion p—
- -’
—{ TransitionParameter OuiWoraspece p—
MC_SyncOut
— ArsGO— - = - = - = A Group [—
={ Exiculs s
= TrajData Bumy p—
CommandAbcrted |—
Emvor =
ErmoriD b=

SYUSIMAL
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Sysmac Studio
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Aplicaciones




Aplicaciones

)
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Aplicaciones




Aplicacion Ping-pong

https://www.youtube.com/watch?v=6rfFmqz6s8M
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