AUTOMATIZACION DE LABORATORIO
APLICACION EASY AUTOMATION

» DESCRIPCION DE LA APLICACION

= v P Opciones de aplicacion flexibles gracias al modulo base movil

» Facil integracion y funcionamiento gracias a Easy Automation,
que incluye programacion lista para usar con Zimmer HMI +

N % ﬂ’i» panel de control
\k: 9 » Extraccion e insercion independientes de los tubos de mues-
H tras mediante ZiMo
i"\:-f.]\_: - P En el laboratorio, ZiMo desempefia un papel central en la
v comprobacion automatizada de muestras. El robot movil

recoge los tubos de muestras, los coloca en el soporte de la
méaquina de pruebas y los retira tras la comprobacion. Este
proceso se repite después de cada prueba. Sin ZiMo, este
proceso debe realizarse manualmente, lo que requiere mucho
tiempo. Por tanto, ZiMo contribuye activamente a ahorrar
tiempo y eficiencia (de costes) en el laboratorio.

» CARACTERISTICAS DE LA SERIE
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ﬁ‘e Optimizacion de los procesos de
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» INCLUIDO EN LA CONFIGURACION

Aumento de la productividad :@ Uso flexible

Configurable de forma personalizada Rapido retorno de la inversion (ROI)
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Mantenimiento remoto MATCH - Mdédulo robot MATCH - Pinzas
Médulo basico EWON Cosy Zimmer HMI LWR50F-13-05-A LWR50L-03-00001-A Estacion de reposo MATCH

» INCLUIDO EN LA CONFIGURACION
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Escaner de seguridad Distribuidor pasivo E/S de seguridad digital  10-Link
Sick (32 E/S)

» OPCIONES
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EUROM P | | EthercAT.~ E-

<= &‘
Euromap 67 EtherCAT Sistema neumatico con Sistema neumatico sin Riel de acoplamiento Bandeja para contene-
seguridad seguridad dores KLT
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» SOFTWARE
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> VENTAJAS DEL SOFTWARE

>

Manejo intuitivo

La innovadora interfaz de usuario web puede operarse
desde cualquier parte en un corto plazo de tiempo.

No se precisan conocimientos de programacion

Todos los procesos se pueden configurar de forma
intuitiva mediante sencillos gestos en la interfaz de
usuario. El sistema controla automaticamente qué
blogues de funciones encajan entre si.

Gran seleccion de robots

El sistema puede controlar mdltiples fabricantes y tipos
de robots usuales.

Ampliable

Toda la gama de productos de Zimmer Group esta
disponible opcionalmente.

Simulacién mediante el gemelo digital

Los nuevos procesos pueden probarse previamente
desde cualquier parte en una simulacion integrada.
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. Pick up Gripper

Tiempo de puesta en marcha corto

El primer proceso esta listo como maximo 30 minutos
tras la conexion.

Tienda

Todas las funciones disponibles pueden utilizarse di-
rectamente desde la tienda integrada. Con cada nuevo
componente, la tienda crece en el sistema.

Ampliable para programadores experimentados

Los programadores experimentados tienen la opor-
tunidad de profundizar. Esto significa que el sistema
puede ampliarse para incluir todas las funciones e
interfaces imaginables.

Siempre actualizado

Bajo demanda, el equipo se mantiene siempre actuali-
zado y, de este modo, puede beneficiarse de todas las
funciones recién desarrolladas.

Colaborativo o cooperativo

Ya sea el hombre o la maquina, mediante la flexibilidad
en los robots pueden operarse ambos entornos.
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AUTOMATIZACION DE LABORATORIO
APLICACION EASY AUTOMATION

» DATOS TECNICOS - CONFIGURACION

Capacidad de carga [kg]

Numero de estaciones de reposo para MATCH
Alcance [mm]

Fabricante del robot

Tipo de robot

Controlador de robot

Posicién del robot en el lado del operario
Escaner de seguridad

Posicion del escaner de seguridad (base) en el lado del
operario

Posicion del escaner de seguridad (ampliacion) en el lado
del operario

Modulo de interfaz distribuidor pasivo

Mddulo de interfaz E/S digitales
Modulo de interfaz 10-Link
Mantenimiento remoto

Control PLC

Control visualizacion
Homologaciones

Peso [kg]

ZiM02000213830

5.0

4

950

ABB

CRB 15000-5/0.95
OmniCore C30
izquierda

2xSICK

delantera derecha

trasera izquierda

8 entradas digitales, 8 salidas digitales
Si

Pinzas

EWON Cosy+ WiFi

Beckhoff

Zimmer HMI

LABS / REACH / RoHS

380

» DATOS TECNICOS - CONEXIONES Y CONTROL

Referencia
Conexion electronica
Presién de servicio [bar]

Conexion neuméatica
Temperatura de servicio [°C]
Control PLC

Control visualizacion

» DATOS TECNICOS - ROBOT

Fabricante del robot

Serie de robots

Controlador de robot

Capacidad de carga [kg]

Alcance [mm]

Seguridad funcional

Velocidad TCP max. [m/s]

Precision de posicionamiento +/- [mm]
Brida de robot

ZIMO2000-213830

Conector CEE 16 A, 400V, 5 polos
55..6

Toma de acoplamiento NW7

+5 ... +40

Beckhoff

Zimmer HMI

ABB

CRB 15000 GoFa
OmniCore C30

B

950

Nivel de rendimiento PL d de la categoria 3 (segun EN ISO 13849)

2.2
0,02
ISO 9409-1-50-4-M6
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» DATOS TECNICOS - OPCIONES DE INTERFACES

Referencia Distribuidor pasivo E/S de seguridad digital (32 E/S) 10-Link
Interfaz general maquina Si

Pinzas Si Si
Cinta transportadora Si Si

Otra periferia externa Si Si Si

» DATOS TECNICOS - OPCIONES MECANICAS

Performance level d

Alcance del campo de proteccion (max. utilizable) [m] 7.5

Campo de proteccion configurable Si

Angulo de registro por cada escéner [°] 275

Nivel de registro 2D

Casos de supervision [Cantidad] 8

Vias de desconexion [Cantidad] 4

Dimensiones (AnxPxAl) [mm] 610x165x95

Fuerza de enclavamiento [N] 40

Fuerza de desenclave [N] 20

Conexion electronica 4xM8, 3 polos, codificacion A, enchufable
Conexion mecénica con posibilidad de enganche
Adecuado para LWR50L

Consulta integrada de efectores finales Si

Peso [kg] 0.2
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AUTOMATIZACION DE LABORATORIO
APLICACION EASY AUTOMATION

» DIBUJO TECNICO

Modulo basico / ABB GoFa 5
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B ‘ ‘ ‘ ‘ % Schnittstelle 32 Digitale E/A )
T T ] Harting-Stecker/ 4x Ringschraube/
interface 32 digital I/O 4x lifting eye bolt
Harting connector 367.5

Pneumatikstecker/ pneumatic connector

Andockleiste/ docking bar
= 2375 _, Elektrostecker/ electric connector

Roboterarm Gofas/
roboter arm Gofab

Ablage Behélter 2x KLT 300x200/
i tray for boxes 2x KLT 300x200
(E Pl
e
uﬁgﬂ %
{(\) Elektroanschluss/ electric supply 400V 3+N+PE
>

|

Kabeldurchfiihrung fir ——|
Roboterarm/ cable
entry for roboter arm

Elektrostecker/ electric connector CEE 16A
— Verteiler digitale 8 Eingange M8- 8 Ausgénge M8/ Pneumatikanschluss/ pneumatic supply 5,6-6 bar
module with 8 digital inputs M8 - 8 digital outputs M8 Pneumatikstecker/ pneumatic connector KD NW 7
Betriebstemperatur/ operating temperature +5...+40°C
Gewicht/ weight 383 kg

Ablage Werkzeuge 4x System Match/
end effector station 4x system match
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