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CENTRO DE MAQUINADO
VERTICAL CNC

e Sistema de control Siemens 808D, carril lineal de 3

ejes

rpm
® Tamairio de la mesa mm 800x260
e Recorrido del eje X mm 500
o Recorrido del eje Y mm 320
Recorrido del eje Z mm 450

Carga maxima de la mesa de trabajo kg 200Ranura

en T (nUmero-ancho-paso) 3-14x80Velocidad

Cambiador de 12 posiciones de herramientas tipo
sombrilla, cubierta completa, husillo BT40 de 8000

YPar motor del servomotor del eje X/Y/Z Nm
6/6/7,7

YVelocidad de avance de corte mm/min 1-6000

YTipo de riel guia Riel lineal

YDistancia del eje del husillo a la superficie de la
columna mm 360

YDistancia entre la punta del husillo y la superficie de la
mesa de trabajo mm 90-470

YPrecision de posicionamiento mm +0,0015

YPrecision de posicionamiento repetida mm +0,0075
Y12 posiciones para herramientas

YDiametro maximo de la herramienta mm ®90

YPeso maximo de la herramienta (ATC) kg 8

YPeso de la maquina kg 2400

YDimensiones generales mm 2200x1900x2200
YAccesorios estandar

Tornillo de bolas de precision ¢ guia lineal ¢ lubricante
automatico ¢ refrigerante « portabrocas para lampara de
trabajo ¢ llave ¢ llave S21-24, « bloque, tuerca y arandela

e maxima del husillo rpm 6000/8000Conicidad del
¢ husillo BT40

 cubierta metalica ¢ cubierta telescopica para 3 ejes °
cilindro neumatico y cambiador de herramientas « manual
Potencia del motor principal kW 3,7 de operacion ¢ un juego de herramientas de corte, cortes
Velocidad de avance rapido X/Y/Z m/min de 3-20 mm, 3/4/5/6/8/10/12/14/16/20, 2 filos y 4 filos,
® 15/15/15 3/4/5/6/8/10/12/14/16/20.

Debera contar con apertura y cierre automatico de

las puertas, y comunicacion con el sistema de

alimentacion, prensa neumatica automatica.
https://treksys.com/fisico-matematico/
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4 MESAS DE PERFIL
DE ALUMINIO

Especificaciones:

® 0.6 metro (+/-10%) de ancho x 0.6 metros
(+/-10%) largo con una altura de 0.6
metros (+/-10%)

e Con fijacidén, una estacidén de toma de
materiales para piliezas cuadradas de 5 x 5
cm (+/-10%) por una altura de 3
centimetros(+/-10%)."

[ ] . . . . __https://treksys.com/fisico-matematico/Jjil|}
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e Maxima velocidad para los ejes
B 0 T S J3/J4/J5/j6: 180°/s (+/-10%)
3 R 0 e Pinza neumatica para la sujeciodn de
plezas

C 0 L A B 0 R A T I V 0 S e Percepcion espacial a larga distancia

e Controlador:

e Tamano 360mm (largo)*160 mm (ancho)=*402,4
mm (alto) (+/-10%)

e Peso del gabinete de control 12 kg

e Ejes 6
e Carga de trabajo 7kg(+/-10%)
e Alcance/alcance maximo 860mm/990mm

(+/-10%) (f/—1@%) | |
e Velocidad maxima 3m/s (+/-10%) e Ejes CQntrolados 6 ejes + ejes de
expansionexternos

e Repetibilidad +0.02mm . .
e Entrada de energia Monofasica 116 V/220 V

e Rango de movimliento eje j1: *360° ) 0

e Rango de movimiento eje j2: +360° CA (+/;1@é)' 7,5 A(+/-10%), 50/60 Hz

e Rango de movimiento eje j3: *160° (+/f1@6) | 0

e Rango de movimiento eje j4: +360° e Salida de energia 48 V (+/-10%), 20 A

e Rango de movimiento eje j5: +360° (+/'1@§) o

e Rango de movimiento eje j6: +360° e Potencia de motor admitida (max.) 17 W
. (+/-10%)

e Maxima velocidad para los ejes j1/j2:
180°/s (+/-10%)

https://treksys.com/fisico-matematico/
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e Resistencias de frenado Cuatro, 10 Q (+/-10%)

e Tipos de codificadores admitidos: Interfaz de comunicacidn
Ethernet, Interfaz de E/S

e 16 salidasdigitales (+/- 1)

e 16 entradas/salidas digitales (multiplexacién) (+/-1)

e 2 salidas analdgicas (voltaje: @ V-10 V, corriente: 4 mA-20

mA)

e 2 entradas analdgicas (voltaje: © V-10 V, corriente: 4 mA-20
mA)

e 1 codificador incremental ABZ Entrada programacién Phyton y
C++

e Método de ensefnanza y reproduccién: Dispositivo de ensefnanza
portatil/aplicaciédn

e Lenguaje de programacion: Script

e Programacidon grafica en bloques

e Clasificacion de proteccién: IP20

e Método de enfriamiento: Refrigeracion por aire forzado

e Caracteristicas de seguridad: Funcion de parada de
emergencia, interfaz de seguridad externa reservada que se
puede controlar mediante la interfaz de E/S.

e Indicador de luz: Roja cuando la alimentacidén esta encendida
y se apaga cuando la alimentacidén esta apagada.

Mantenimiento:

e Herramienta de software de diagnodstico

e Apagado a cero

e Reserva de servicio remoto

e Incluye software de programacion

[ ] . . . . __https://treksys.com/fisico-matematico/Jiil}
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ESTACION DE TRANSPORTE

Una banda de transporte de longitud de 2.5
metros (+/-10%) a una altura de 86 cm
(+/-10%)

Con control de velocidad y un ancho de 10
centimetros (+/-10%)

Con una carga de 25 Kg (+/-10%),

Con un motor reductor de % de HP (+/-10%),
Con sensores de inicio y fin. Y guias que
eviten que caiga la pieza,

Tablero de control:

Con botones de avance y paro

Control de velocidad de la banda de
transporte.

10 Palet (+/-2).

https://treksys.com/fisico-matematico/
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1 ROBOT COLABORATIVO

e 6 grados de libertad carga 5 Kg (+/-10%).
Especificaciones técnicas:

e Nimero de ejes 6 (+/- NO APLICA)

e Carga de 5kg (+/-10%)

e Alcance /Alcance maximo 900mm/1096mm (+/-10%)
e Velocidad Maxima: 3m/s (+/-10%)

e Repetibilidad: £0.062mm

e Rango de eje J1: +360°

e Rango de eje J2: +360°

e Rango de eje J3: £160°

e Rango de eje J4: +360°

e Rango de eje J5: +360°

e Rango de eje J6: +360°

e Madxima velocidad para los ejes J1/J2: 188°/s (+/-10%)

e Maxima velocidad paralos ejes J3/J4/J5/j6: 180°/s (+/-10%)

e Pinza neumatica para la sujecidénde piezas.
e Percepcion espacial a larga distancia
El robot colaborativo debera incluir:

e Un sistema de seguridad que detecte desde el brazo del robot

de 5cm (+/-10%) hasta una distancia de 15 cm (+/-10%).

e Debera tener una Alta sensibilidad y respuesta rapida de 0,01

ms (+/-10%) y detenerse en 0.1s (+/-10%),

e Debera poder identificar partes del cuerpo, metales, liquidos

y plantas.

[ ] . . . . __https://treksys.com/fisico-matematico/Jjil|}

Controlador:

Tamano 360 mm(largo)*160 mm (ancho)*462,4 mm
(alto) (+/-10%)

Peso del gabinete de control 12 kg (+/-10%)
Ejes controlados 6 ejes + ejes de
expansionexternos

Entrada de energia Monofasica 110 V/220 V CA,
7,5 A, 50/60 Hz(+/-10%)

Salida de energia 48 V, 20 A (+/-10%)
Resistencias de frenado Cuatro, 17 W, 10 Q
(+/-10%)

Tipos de codificadores admitidos: Interfaz de
comunicacioén Ethernet"” e Interfaz de E/S

16 salidas digitales (+/- 1)

16 entradas/salidas digitales (multiplexacidn)
(+/-1)

2 salidas analdgicas (voltaje: @ V-10 V,
corriente: 4 mA-20 mA)

2 entradas analdgicas (voltaje: @ V-10 V,
corriente: 4 mA-20 mA)

1 codificador incremental ABZ Entrada

Método de ensenanza y reproduccién: Dispositivo
de ensenanza portatil/aplicacion

Lenguaje de programacién: Phyton y C++ y Script
Programacién grafica en bloques
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PLANTA DE INSTALACION

e Temperaturas ambientales: 0°C ~45°C,
e Humedad: de exposicidn, automatico/manual
e Tamano: 40mm X 45mm X 45mm

Caracteristicas:

e Tres Bandas de transporte

e Carga util: 5600 g (+/- 10%)

e Distancia efectiva de recorrido: 660 mm (+/- 10%)
e Velocidad maxima:1206 mm/s (+/- 10%)

e Aceleracion maxima: 1100 mm/s2 (+/- 10%)

e Peso neto: 4.2 kg (+/- 10%)

e Dimensiones: 700 mm x 215 mm x 60 mm (+/- 10%)

e Sensor fotoelectrico para inicio de banda

e Sensor a color para finalde la banda

e Motor: servomotor o motor a pasos

__https://treksys.com/fisico-matematico/jji|}
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UN ALMACEN PARA 25 PIEZAS (+/-1)

e CADA ESPACIO DEBERA SERDE 6 X6 X3 CM(+/-10%).
e ALUMINIO O ACERO O PLACA DE ACERO.

https://treksys.com/fisico-matematico/
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1 SCANNER 3D

Fijo al brazo del robot colaborativo

Caracteristicas.

Disenado especificamente para CAD e ingenieria inversa

Captura objetos pequenos congeometria compleja, bordes filosos
y costillas delgadas, como piezasde moldeo, PCB, llaves o
monedas, o incluso una oreja humana.

Amplia gama de herramientas de medicion y edicion paratrabajar
con sus datos y exportarlos al software CAD.

Exactitud volumetrica: desde 6.04 + 0.66 mm / m (+/- 10%)
Velocidad de escaneo: Hasta 4.500.000 puntos/s (Laser HD) (+/-

10%)
Fuente de luz: R
Rapido: IR;

IR Adaptativo: 38 lineas laser IR;

Laser HD: 101 lineas laserazules

Resolucion: IR Rapido e IR Adaptativo: 6.5 ~ 10 mm;

Laser HD:0.65 ~ 3.0 mm

FOV maximo: Hasta 983 x 979 mm (IR Rapido) (+/- 10%)

Modos de alineacion: Caracteristica, Textura, Hibrido,
Marcadores, Marcadores globales, Gran Diseno

Pantalla OLED de 5,5 pulgadas (+/-10%) que capture,
visualizacidén y administracidén tus escaneos sin esfuerzo con
su interfaz de pantalla tactil.

__https://treksys.com/fisico-matematico/Jiil}

Modos de escaneo: tres modos de escaneo
versatiles para cubrir tamanos de objetos que
van desde 0,1 m hasta mas de 10 m.
Inalambrico y precision

Ofrece una precisidén volumétrica
impresionante de hasta 0,04 + 0,06 mm/m,
garantiza que cada detalle se capture con
precision milimétrica.

Licencia perpetua de software para escaner
3d: dos licencias perpetuas de software
ingenieria inversa

Soporte de dispositivos de escaner: Seleccidn
Edicidén y reparacion de digitalizaciones
Alineacidén: Regiones

Modelado de solidos y superficies
Superficies: Comprobacién de la precisidn del
modelo

Transferencia en vivo a software CAD
Herramientas de seleccidn

Herramientas de alineacion

Herramientas para transformacién/optimizacién
de mayas

Herramientas de region/edicion de regiones
Sketch/Herramientas de croquizado

Modelado por solidos

Modelado por superficies

Modelado automatico/Superficies exactas
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1 TABLERO DE
CONTROL

e Gabinete con un PLC unidad central de procesamiento con N i€w1yh
memoria de trabajo 256 KB (+/- 10%) para programa y 1 MB (+/- . T weemmmanpeeh e
10%) para datos ‘.- [“\‘\w“‘m '." PP

e 32 entradas digitales (+/- 1), g 2 =

e 32 salidas digitales (+/- 1), Lgm“m““m

e 5 entradas analdgicas (+/- 1), | -

e 2 salidas analdgicas (+/- 1),

e 6 contadores de alta velocidad (+/- 1),

e 4 de alto salidas (+/- 1) de velocidad para PTO / PWM /
salida de frecuencia 1 (+/ 1).

e Interfaz: PROFINET IRT con conmutador de 2 puertos (+/- 1),
rendimiento de bits de 48 NS (+/- 1)

e Incluye conector frontal push-in,

e Cable de programacidén de 5 metros (+/-10%) y software de
programacion de licencia perpetua la ultima version,
compatible con el HMI ofertado

{ —mim
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1INTERFAZ HOMBRE
MAQUINA

Caracteristicas:

Pantalla tactil: Pantalla LCD de 15" (Panordmica) (+/- 10%)
16 millones de colores (+/- 10%)
Interfaces: PROFINET y MPI/PROFIBUS-DP

Memoria de configuracién: 24MB (+/- 10%)

[ ] . . . . __https://treksys.com/fisico-matematico/Jjil|}



a
Texto tecleado
https://treksys.com/fisico-matematico/


