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Asea Asea BrownBrown BoveriBoveri

�1883 Fundación ASEA en Suecia
�1891 Fundación de BROWN BOVERI en Suiza
�1973 Primer robot totalmente eléctrico del mundo
�1988 Fusión de ASEA y BROWN BOVERI 
�Más de 100 mil empleados en más de 100 países 
�Estructura del grupo ABB (2 divisiones):

DIVISION POWER TECHNOLOGIES
DIVISION AUTOMATION TECHNOLOGIES

AREA Manufacturing Industries and Robotics

Nuestros productos son hardware, software  y  tecnología  de 
servicio para ayudar a nuestros clientes a mejorar su productividad,
eficiencia, seguridad y calidad en planta o en el proceso de 
producción. 

�1883 Fundación ASEA en Suecia
�1891 Fundación de BROWN BOVERI en Suiza
�1973 Primer robot totalmente eléctrico del mundo
�1988 Fusión de ASEA y BROWN BOVERI 
�Más de 100 mil empleados en más de 100 países 
�Estructura del grupo ABB (2 divisiones):

DIVISION POWER TECHNOLOGIES
DIVISION AUTOMATION TECHNOLOGIES

AREA Manufacturing Industries and Robotics

Nuestros productos son hardware, software  y  tecnología  de 
servicio para ayudar a nuestros clientes a mejorar su productividad,
eficiencia, seguridad y calidad en planta o en el proceso de 
producción. 



©
  
Fo
rm

ac
ió
n
-
4.

���

EstructuraEstructura del del grupogrupo ABB.ABB.

Automation TechnologiesAutomationAutomation TechnologiesTechnologies

Presencia Global con 63,000 empleados.

Plataforma de 

Control

Accionamientos 

& Motores

Productos Baja 

Tensión & 

Instrumentación

Papel, Minería, 

Marina & 

Turbos

Petróleo, 

Química & 

Industrias Consumo

Robots, 

Automóvil &  

Industrias 

fabricación

Power TechnologiesPowerPower TechnologiesTechnologies

Presencia Global con 42,000 empleados.

Productos de 

Alta Tensión

Transformadores 

de Potencia
Transformadores 

de Distribución

Sistemas de 

Automatización de

Servicios (utilities))

Sistemas

Potencia
Productos de

Media Tensión
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PresenciaPresencia ABB en ABB en EspañaEspaña..

ABB Robotics Division, 8 delegaciones en España
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Automation technologies, Automation technologies, aplicacionesaplicaciones robotizadasrobotizadas..
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DistribuciónDistribución porpor AplicacionesAplicaciones

51%39%

4%

2%

3%
0%

1%

Soldadura

Manipulación

Corte y acabado

Dispensing

Montaje

Pintura

Otros
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SistemaSistema Robot. Robot. DescripciónDescripción del del sistemasistema..
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UnidadUnidad de de programaciónprogramación. . EntornoEntorno..

Ligera:  < 1.3 kg

Parada de 
emergencia

Joystick

Teclas de acceso
rápido programables

Teclas de 
ejecución

Pantalla color
táctil

Pantalla color táctil

Menú ABB

Barra de estado

Menú Rápido
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SistemaSistema Robot. Robot. EstructuraEstructura MultiRobotMultiRobot..
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Flexpositioner

FlexPositionerDC.avi

MultiArc

Station5_VirtualArc_Rapidarc.mpeg

SistemaSistema Robot. Robot. EstructuraEstructura MultiRobotMultiRobot..
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Configuración Máxima

SistemaSistema Robot. Robot. EstructuraEstructura multirobotmultirobot: : CaracterísticasCaracterísticas

Flexibilidad:

Posibilidad de combinar diferentes mecánicas.

Modos de funcionamiento.

Movimiento coordinado.

Movimiento sincronizado.

Movimiento independiente.

Limitaciones:

Configuración máxima 36 ejes.

(4manipuladores y 3 ejes externos por manipulador).

Sistema Operativo:

Opción MMS RobotWare 5. 
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IRB340 IRB140 IRB1410 -ArcPack IRB1600 IRB2400

SistemaSistema Robot. Robot. RangoRango de de productosproductos

1-2Kg
5Kg

10-16Kg7Kg
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IRB4400/S IRB6400RF IRB6600 IRB7600

SistemaSistema Robot. Robot. RangoRango de de productosproductos

45-60Kg
100-120-150Kg
Sólo versiones Foundry 125-225Kg

Versiones Shelf e ID 150-340-400-500Kg
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IRB840 IRB660 IRB5400

SistemaSistema Robot. Robot. RangoRango de de productosproductos
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Descripción del sistema de seguridad.Descripción del sistema de seguridad.

M2003

IRC5IRC5
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Pulsadores de emergencia.

Detiene el movimiento en caso de error o accidente

ElementosElementos y y componentescomponentes de la de la instalacióninstalación. . 

Sensor de anticolisión.

Detección de colisión por parte del robot y paro
instantáneo de la ejecución de trabajo.

Límite del robot.

Final de carrera para la detección de robot fuera del 
área de trabajo. 

Detección puerta

Detecta si la puerta está abierta o cerrada.

Sensor de Barrera

Detección de intrusión en la celda de trabajo.

Contactores externos.

Señal de seguridad externa a partir de un control de 
nivel superior (PLC, PC,…) para la activación de los
motores.

Emergencia

Anticolisión

Límites

Puerta

Barrera

Contactores

Externos
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RiesgosRiesgos asociadosasociados al al SistemaSistema RobotRobot

Riesgos Mecánicos.Riesgos Mecánicos.

Proyección de partículas.Proyección de partículas.
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Controlador yControlador y Interface de usuarioInterface de usuario

Controlador

IRC5 single o dual controller

Interface usuario

RobotWare Arc
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CP

CS

RPB 420

MigRob 500

A316

A314

A324

TC96

BullsEye

Panel

Operador

Sistema

Refrigeración

Célula de Soldadura Célula de Soldadura –– Distribución básicaDistribución básica

(+)
PIB
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Robot y Sistema de alimentación de hiloRobot y Sistema de alimentación de hilo

IRB 140

IRB 2400L

IRB 1400

Motor de arrastre de 

hilo integrado en el 

robot

Soluciones integradas para cada modelo de robot

IRB 1600
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Fuentes de energíaFuentes de energía

ARCITEC II

Posibilidad de integración de

otras fuentes de potencia

� Fuente de alimentación 
sinérgica 

� Capacidad de almacenar hasta 
320 programas de soldadura

� Prácticamente sin 
proyecciones

� Acceso rápido a todos los 
parámetros de soldadura 
desde la unidad de 
programación del robot
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Fuentes de energíaFuentes de energía

RPB 420 MigRob500

Posibilidad de integración de

otras fuentes de potencia
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Antorchas de soldaduraAntorchas de soldadura

PSF

- Refrigerada por aire

- Diseño simple y robusto

- Cuello intercambiable

PKI

- Refrigerada por agua

- Hasta 500 A con un factor 
de marcha de 60%
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1) Cuello de Antorcha MIG  

2) Boquilla. 

3) Difusor de gas 

4) Punta de contacto

5) Tobera

Antorchas de soldaduraAntorchas de soldadura

4

5
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Orientación de la antorchaOrientación de la antorcha

� Ángulo de trabajo.
� Ángulo muy pequeño -> Perforaciones

� Ángulo muy grande-> Falta fusión

� Ángulo desplazamiento.
� Hacia atrás->mucha penetrac., arco estable, sin proyecciones, cordón estrecho.

� Hacia adelante-> poca penetrac., arco poco estable, muchas proyecciones y cordón más 
ancho (sold. vertical ascentente). 
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Pieza BPieza A

Antor

cha

U
n
ió
n

Ajuste
Oscilación

OscilaciónOscilación
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Limpiador de antorcha y Limpiador de antorcha y BullsBulls EyeEye

Limpiador de antorcha TC 96

- Limpieza de precisión de la punta de contacto y 
la boquilla de gas en una sola operación

- Mecanizado de precisión

- Rociado automático de la antorcha con agente 
antiproyecciones

Bulls Eye

- Calibrador automático del TCP de la antorcha

- Minimiza tiempos de paro

- Programable en la gestión de errores
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Centro de servicio de la antorcha TSCCentro de servicio de la antorcha TSC

TSC

Limpiador y calibrador 
automático de antorcha 
integrado en un solo 
elemento
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PPoossicionadoresicionadores

� Ejes externos;
-posicionadores IRBP

� Máxima productividad de la 
célula de soldadura al arco

� Desde 250kg a 2.000 kg

� Uno o dos ejes 
servocontrolados

� Rápidos y precisos

� Diseño robusto y modular

� Software opcional de altas 
prestaciones HPP
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PPosicionadoresosicionadores IRBP LIRBP L

� Una estación con un eje servocontrolado

� Capacidad de carga de 250, 500, 750 ó 2.000 kg

� Idóneo para soldadura de piezas de gran longitud
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PPosicionadoresosicionadores IRBP CIRBP C

� Dos o cuatro estaciones fijas (IRBP C INDEX)

� Capacidad de carga de 500 ó 1.000 kg

� Tiempo de intercambio de estación menor de 4,2 segundos
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PosPosicionadoresicionadores IRBP RIRBP R

� Dos estaciones con un eje servocontrolado conmutable

� Capacidad de carga de 250, 500 ó 750 kg

� Tiempo de intercambio de estación de 4,2s (250R) a 6s (750R)
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PPosicionadoresosicionadores IRBP KIRBP K

� Dos estaciones con un eje servocontrolado conmutable

� Capacidad de carga de 250 ó 750 kg

� Idóneo para soldadura de piezas de gran longitud
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PPosicionadoresosicionadores IRBP AIRBP A

� Dos ejes servocontrolados

� Capacidad de carga de 250 ó 750 kg

� Idóneo para soldadura de piezas de geometría compleja
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PPosicionadoresosicionadores IRBP BIRBP B

� Dos ejes servocontrolados por estación

� Capacidad de carga de 250 ó 750 kg

� Intercambio de estación en 4,5s (250B) ó 7s(750B)

� Idóneo para soldadura de piezas de geometría compleja
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PPosicionadoresosicionadores DD

� Dos ejes servocontrolados por estación con punto y contrapunto

� Capacidad de carga de 250 kg

� Intercambio de estación en 6s

� Idóneo para soldadura de piezas de geometría compleja
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InstruccionesInstrucciones: ArcL y ArcC: ArcL y ArcC

� La instrucción ArcL y ArcC se utiliza para soldar en 
trayectorias rectas o circulares.

ArcL p10, v100, seam1, weld1, weave1, fine,  thilo;

Movimiento

con soldadura 

L o  C

Datos

soldadura

al arco

Mismos argumentos que 

en la instrucción MoveL

Dato Seamdata: secuencia de inicio y final

Dato welddata: secuencia principal soldadura

Argumento opcional de la instrucción.

Dato weavedata: oscilación soldadura

Instrucciónes:

ArcL\On

ArcL

ArcL\Off
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Instrucciones: ArcL y ArcCInstrucciones: ArcL y ArcC

� Secuencia de programación correspondiente a una 
soldadura.

ArcL\On p10, v100,seam1,weld1,weave1, fine, thilo;

ArcL\On p10

ArcL p20, v100,seam1,weld1, weave1, z1, thilo;

ArcL\Off p30, v100,seam1,weld1,weave1, fine, thilo;

p20

ArcL\Off p30
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Editor de programas: ArcLStartEditor de programas: ArcLStart
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Datos de programasDatos de programas
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Interface de usuario RobotWareArcInterface de usuario RobotWareArc
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Interface de usuario RobotWareArcInterface de usuario RobotWareArc
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MigRobMigRob 500500–– Interface de usuarioInterface de usuario
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Panel de Panel de OperadorOperador

Rearme de equipos de seguridad a la posición de 

funcionamiento

Rearme de 

equipos de 

seguridad

6

Botón para el reset de la función Operario listo. Borrado5

Detiene la ejecución del programaParo de 

programa

4

Reinicio de la ejecución de un programa después de la 

parada de este o de la detención de la soldadura. En los 

reinicio, el robot retrocede una distancia predefinida y 

comienza a soldar con un solapado desde donde se 

interrumpió la soldadura. De esta manera se puede 

continuar la soldadura.

Arranque de 

programa. 

Reinicio de la 

soldadura.

3

Activa todos los circuitos de parada de emergencia.Parada de 

emergencia

2

Indica al sistema que el operario está listo con una 

operación determinada y desea realizar otra.

Repone los circuitos sensores de las barreras 

fotoeléctricas (si el sistema está equipado con equipo 

de seguridad personal).

Operario listo.1
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