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CAMARA 3D FRONTAL

Pi

VINO RAT ECHN | CALSP EC IFI CATION S

CAME RA CA BLET ECHN I CALSP EC IFI CAT I ON S

FANUC

e FRANKA EMIKA

Método de medicién 3D
Tiempo de captura de imagenes en 3D
Resolucién de la camara 3D
(pixeles)

Precisién de la camara 3D (mm) *
Precisién de la camara 3D (%)
Precisién de la camara 3D

(mm) **

Picking estimado
precision***

Peso de la camara 3D

Conexién de lacamara 3D alaPC
Conexién de la PC al robot Fuente de
alimentacion

Temperatura

Humedad

Clasificacion del 1P

Vibraciones

De acuerdo a

* Una mayor distancia de la camara h

Luz estructurada
300 ms
640x480

1,0-3,0 mm
<1,2%
4-18 mm

1,5 - 2 x precision de la camara 3D

1030 g

M12-8 (USB): USB3 TCP /
IP a través de Ethernet
USB3 5VDC

5°Chasta40°C

~95% a 40 ° C (sin condensacion) IP

54

En funcionamiento, 2 Grms, 5-500 Hz, 3 ejes

CE, FCC

como menor precision de la camara 3D

**Un campo de vision més grande tiene una precision de camara 3D més baja

** Precisiéon media del entorno de produccion real

UTILIZA CON EL ROBOT DE TU ELECCION ICE

SrausLr

UBO

ROBOTIC

€

KUKA

10m/20m

Flexibilidad alta / Flexién continua
¢ Tipo-U (R = 67,5 mm - 5.000.000 veces)

¢ Tipo-S (R = 60 mm - 1.000.000 veces)
« Flexion tic-tac de 90 ° (R = 60 mm - 1.000.000 veces)

Tipo-U Tipo-S Flexion tic-tac de 90 ©

Direcciones méviles ¥  Doblado v

P ——

™ cable

Radio de curvatura

|

Peso (400g)

Peso (400g)

P ROC ES SOR

B<K Kawasaki

@ Hanwha

AHYUNDAI NACHi

El consumo de energia
» Mientras est4 apagado: 3 W
* Arranque: 35 W
« Inactivo: 25 W

« Procesamiento pesado: 85 W

Especificaciones técnicas
« Procesador: 6 nucleos (12 subprocesos) a 3,7 Ghz
« Servidor de 19 pulgadas: compatible con rack (1U)
e Temperatura:5°Ca40°C
« Vibraciones: 1Grms (HDDx1); 3 gramos (SSD x 1)
« Clasificacion IP: IP20
* Humedad: 10-85% a40°C
* Peso: 2,5 kg

YASKAWA

OMRON ™
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Pi

VINO RAT ECHN | CALSP EC IFI CATION S

CAME RA CA BLET ECHN I CALSP EC IFI CAT I ON S

Método de medicién 3D
Tiempo de captura de imagenes en 3D
Resolucién de la camara 3D
(pixeles)

Precisién de la camara 3D (mm) *
Precisién de la camara 3D (%)
Precisién de la camara 3D

(mm) **

Picking estimado
precision***

Peso de la camara 3D

Conexién de lacamara 3D alaPC
Conexién de la PC al robot Fuente de
alimentacion

Temperatura

Clasificacion del 1P

Vibraciones

De acuerdo a

Luz estructurada
200-1000 ms
1920 x 1200

0,15-0,8 mm
<0,75%

2-4 mm

10m/25m/50m

Flexibilidad alta / Flexién continua
¢ Tipo-U (R = 67,5 mm - 5.000.000 veces)

¢ Tipo-S (R = 60 mm - 1.000.000 veces)

« Flexion tic-tac de 90 ° (R = 60 mm - 1.000.000 veces)

1.5 x precision de la camara 3D

2kilogramos

M12-8 (USB): USB3 TCP /

IP a través de Ethernet

Tipo-U

Direcciones méviles
P —

™ Ccable

Radio de curvatura

Flexi6n tic-tac de 90 °

Doblado ¥

i

Peso (400g)

M12-524VCC/120 W
10°Ca40°C

IP65
5G Sinus, 25G Choque

P ROC ES SOR

CE, CB, EN6950, FCC clase A

* Una mayor distancia de la cdmara tiene una menor precisién de la cAmara 3D

- Un campo de visi6n més grande tiene una precision de camara 3D més baja

** * Precision media del entorno de produccién real

UTILIZA CON EL ROBOT DE TU ELECCION ICE

FANUC SrausLr

9 FRANKA EMIKA

L

El consumo de energia
» Mientras est4 apagado: 3 W
* Arranque: 35 W
« Inactivo: 25 W

« Procesamiento pesado: 85 W

Especificaciones técnicas
« Procesador: 6 nucleos (12 subprocesos) a 3,7 Ghz
« Servidor de 19 pulgadas: compatible con rack (1U)
e Temperatura:5°Ca40°C
« Vibraciones: 1Grms (HDDx1); 3 gramos (SSD x 1)
« Clasificacion IP: IP20
* Humedad: 10-85% a40°C
* Peso: 2,5 kg

KUKA B Kawasaki YASKAWA  ABB
UBO (QHenwha AHYUNDAI NACHI OmRoN
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- E o PRy Método de medicién 3D Luz estructurada 10m/25m/50m
) <@:>> 71 ,> TR CB CEly R el RS E0 ED 200-1000 ms Flexibilidad alta / Flexién continua
e Resolucién de la camara 3D 1920 x 1200 « Tipo-U (R = 67,5 mm - 5.000.000 veces)
(pixeles) « Tipo-S (R = 60 mm - 1.000.000 veces)
Precisién de la cAmara 3D (mm) * 0,3-1,6 mm « Flexion tic-tac de 90 ° (R = 60 mm - 1.000.000 veces)
2 g—fg B @ﬁ\ﬁ Sy Precision de la camara 3D (%) <0,75%
AR . '\EL Precision de la camara 3D 3-7 mm
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Zona de recogida de contenedores

Zona de despaletizado

Pi

(mm) **

Picking estimado
precision***

Peso de la camara 3D
Conexion de camara 3D a PC
Conexion de PC a la fuente de
alimentacion del robot
Temperatura

Clasificacion del 1P

Vibraciones

De acuerdo a

De acuerdo a

1.5 x precision de la camara 3D

M12-8 (USB): USB3 TCP /

IP a través de Ethernet
M12-524 VCC /120 W
10°Cad40°C

IP65

5G Sinus, 25G Choque

CE, CB, EN6950, FCC clase A
CE, FCC

* Una mayor distancia de la cdmara tiene una menor precisién de la camara 3D

**Un campo de vision mas grande tiene una precision de camara 3 mas baja

** Precisiéon media del entorno de produccion real

UTILIZA CON EL ROBOT DE TU ELECCION ICE

FANUC

9 FRANKA EMIKA

SrausLr
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Tipo-U Tipo-S

Direcciones méviles
P —

™ Ccable

Radio de curvatura

Flexi6n tic-tac de 90 °

Doblado ¥

i

Peso (400g)

P ROC ES SOR

El consumo de energia
» Mientras est4 apagado: 3 W
* Arranque: 35 W
« Inactivo: 25 W

« Procesamiento pesado: 85 W

Especificaciones técnicas
« Procesador: 6 nucleos (12 subprocesos) a 3,7 Ghz
« Servidor de 19 pulgadas: compatible con rack (1U)
e Temperatura:5°Ca40°C
« Vibraciones: 1Grms (HDDx1); 3 gramos (SSD x 1)
« Clasificacion IP: IP20
* Humedad: 10-85% a40°C
* Peso: 2,5 kg

YASKAWA ABB

AHYUNDAI NACHi

ROBOTICS




