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DESCRIPCION DEL PROCESO
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OBJETIVOS

IMPLEMENTACION DEL LASER TRACKER
OBTENCION DE PUNTOS DE REFERENCIA
DISENO DEL PROGRAMA LADDER
IMPLEMENTACION DEL PLC

DISENO DE CONEXIONES ENTRE SISTEMAS
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MODELO CINEMATICO

e MATRICES DE TRASLACION Y ROTACION
« TRANSFORMACIONES HOMOGENEAS
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MODELO CINEMATICO
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MEDICION DE PUNTOS

* PUESTA APUNTO DEL LASER
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MEDICION DE PUNTOS

* MEDICION MESAY PIEZA
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SOLUCIONES ALTERNATIVAS

* HARDWARE
» PLC — SCHNEIDER 'Y OMRON
»ROBOT — KUKA

* SOFTWARE
» CAD — POLYWORKS
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SOLUCIONES ALTERNATIVAS
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SOLUCION ADOPTADA

* HARDWARE
> PLC — SIEMENS SIMATIC S7-1200 1214 SENE
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SOLUCION ADOPTADA

»ROBOT — ABB IRB6600

11/19



SOLUCION ADOPTADA

»LASER TRACKER — LEICA AT402
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SOLUCION ADOPTADA

* SOFTWARE
»GRAFCET
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SOLUCION ADOPTADA

»OPENINDY Mide 10 puntos y promedia

el resultado. Reparte el
error en toda la mesa.
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TEST Y RESULTADOS

Posicion tramo 5 (l)
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TEST Y RESULTADOS
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TEST Y RESULTADOS

* VIDEO SIMULACION - https://youtu.be/FNOWFTs9z9M
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CONCLUSIONES

1. MEDIDAS REALIZADAS CORRECTAMENTE
CON LASER

2. DISENO SATISFACTORIO DEL PROCESO
3. IMPLEMENTACION CORRECTA DEL PLC
4. POSIBLE CONTINUACION DEL TRABAIJO
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GRACIAS POR SU
ATENCION



PRESUPUESTOS

* DESGLOSE DE LAS ACTIVIDADES EN GRUPOS FUNCIONALES:

GRUPO 1. MANO DE OBRA 22.400,00

GRUPO 2. MAQUINARIA 10.407,10
GRUPO 3. ESTUDIO ANALITICO 467,26

TOTAL EJECUCION MATERIAL 33.274,36

» ANADIENDO GASTOS GENERALES (13%), BENEFICIO INDUSTRIAL (6%)
E IVA (21%):

TOTAL=47,911.75 €



