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Un lider global en tecnologias electrotécnicas y de
automatizacion.

135.000 empleados en 100 paises

38.000 millones de délares de
facturacion

Empresa formada en 1988 en la fusion
de una compaiia suiza y una sueca.

Los predecesores fueron fundados en
1883 and 1891

Sede en Zurich, Suiza
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“Power and productivity for a better world”
La vision de ABB

Como una de las primeras compafiias mundiales de
ingenieria, ayudamos a nuestros clientes a utilizar la
energia eléctrica de forma efectiva, a aumentar la

productividad industrial, y a reducir el impacto ambiental de
forma sostenible.
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Como esta organizada ABB
Cinco divisiones globales

| 11 i ;thft? ——t 7
Power Power Alljjiilgr(‘:r]r:tti?) - Low Voltage Process
Products Systems i Products Automation
$10 billion $6.8 billion $5.6 billion $4.5 billion $7.4 billion
34.500 19.100 27.200 21.300 28.400
empleados empleados empleados empleados empleados

(2010 revenues)

- Productos y servicios de ABB:

= Transformadores, equipos de alta 'y = Interruptores y conmutadores,
media tension, interruptores, reles de productos de control, cabinas y
automatizacion

accesorios eléctricos de baja tension

= Subestaciones, FACTS, HVDC, HVDC
Light, automatizacion de plantas y
redes

Sistemas de control y soluciones
adaptadas para automatizacion de
industrias de proceso
= Motores, accionamientos, electronica

de potencia, automatizacion, robots,

equipos periféricos y soluciones

modulares de fabricacion para la

industria
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Division Discrete Automation and Motion
“*Making products work together”

-~

>ontrol

Motors
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Robotics
Cifras

. 4000 empleados en 53 paises
- Fabricacion en Europa, Asia y América

- = Ventas y servicio en 53 paises, en mas
de 100 localizaciones

= Lanzamiento al mercado de robots de
pintura en 1969 vy el primer robot
eléctrico en 1974

- == . Més de 250.000 robots instalados por
todo el mundo
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Alcance global, atencion local
Presentes en 53 paises, en mas de 100 localizaciones

ABD



Robotica. Espaifia
Cifras ABB

Parque de Robots instalados

198 empleados

-

Localizacion

~

@Vigo
Bilbao
@ °'"2°
Vitoria
@
Valladolid @ @®Zaragoza
Madrid @
Sant Quirze
Valencia @ del Valles

\_

/
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-Robots & Applications

-Global Structure

© ABB Group
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Base
Applications

*Foundry
*Machine
Tending
»Material
Handling
eIngection
molding/plastics

Welding &
Cutting

AW

eLaser Welding
eLaser Cutting
*Spot Welding

Press

Automation

»Stand alone
JERES

*De-stakers
*Complete lines

*Press
Refurbishment

*Servo Presses

Packaging
Applications
*Picking
*Packing
*Palletizing

Applications

FlexFinishing
*Mining
eSolar
«Electronics
*Gl Paint?

ABD



Como llegamos al mercado

Cliente final

Servicio
Soporte

ARR ﬁ Partners

ABD



Pioneros en la tecnologia robotica desde 1969
“Innovacion y tecnologia son parte de nuestro ADN”

Hydraulic paint robot 6 axis electric robot
Trallfa TR-200 IRB 90

1969 1975

First electric robot
ASEA IRB 6 (5 axis)

Electric Paint Robot
TR 5400

AW simulation
VirtualArc

2000

Offline programming
RobotStudio

500kg robot
IRB 7600

2hd Gen Motion Control
TrueMove I, QuickMove Il

Touch screen HMI
IRC5 controller

2005

Modular Controller
IRCS5 controller

Remote
Service

MultiRobot control
MultiMove

© ABB Group - Robotics
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Dynamic Motion Control
TrueMove, QuickMove

High-speed Picker
IRB 340 FlexPicker

AC Servo Drive system
IRB 2000

1980 1985

Joystick motion control
S2 Robot Controller TPU

Modular Design
IRB 6000 range

1995 1990

Open Architecture
S4 Controller

Integrated Dressing
IRB 1600 & IRB 2600

2010

High-speed Palletizer
IRB 460



Gama de robots ABB para la industria del envasado
De 1 a 500 kg
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Productos a manipular:
Alimentacion, farmacia, cosmeética, higiene

_L =Tl

m  Alimentos congelados
m Bolleria / Panaderia

m Fruta/ Verdura

m Carne/ Pescado

m  Medicamentos

m  Productos cosmeéticos
m  Productos de limpieza
m  Mobiliario modular

m etc

© ABB Group - Robotics
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Lineas de Packaging: Concepto 3P




Concepto 3P. Aplicaciones

Aplicaciones
Picking (Coger/Escoger)
- <2 a8kg, 4-6 gjes,

> 60 ciclos/min

Packing (Encajado/Empaqguetado)
- 4-6 egjes, 2-60 kg

< 40 ciclos/min

Palletizing (Paletizado)
- 4-6 ejes, 10-450 kg

© ABB Group - Robotics
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Picking snacks de salami  Picking ordenacion salchichas

Encajado queso

Paletizado de cajas



Lineas de packaging: Concepto 3P




Familia de robots de 4 ejes para picking
Robots para picking de alta velocidad

© ABB Group - Robotics
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1kg 800mm

1kg 1130mm

3kg 1130mm

IRB 360 FlexPicker

IRB 360 FlexPicker

IRB 360 FlexPicker

1kg 1600mm

IRB 360 FlexPicker

8kg 1130mm

IRB 360 FlexPicker

= Opcion en acero inoxidable
= Proteccién: IP55/67/IP69K
= Clean room ISO Clase 5-7

- Wash down




Robot de 6 ejes para picking
Robot IRB 120

Seis ejes

Capacidad de carga: 3 — 4,2 kg
Alcance: 580 mm

Repetibilidad: 0,02 mm.

Base de 180 x 180 mm.

Peso: 25 kg

Montaje en cualquier posicion
Standard IP30 (opcion Clean Room)
Controlador compacto

= Ciclo picking con 1 kg (25 x 300 x 25 mm): 0,58 s

o
25 __— T
1 300 |

© ABB Grou
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Picking: Software PickMaster 3

= Pickmaster: Software de aplicacion y sistema de vision. Ideal para coger objetos en
movimiento y con diferente orientacion

Gestion de lineas de picking

« Balances de carga

=  Comunicaciéon entre robots

« SDK para inputs externos

ATC Functionality

Mixing (picking barquillos)

© ABB Group N “ l. l.
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Encajado

Packing




Familia de robots de 4 y 6 ejes para encajado

© ABB Group - Robotics
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6 kg 0.85m 6-8,5kg 1.2-1.45m

30kg 1.5m

IRB 140 IRB 1600

AL AT
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IRB 260

12-20kg 1.65-2m

20-60kg 2-2.5m

IRB 2600

IRB 4600

ABD



El Robot disenado para el encajado: IRB 260

« Especialmente disefado para encajado
- 30 kg de carga

= 1500 mm de alcance

= Ocupa poco espacio en el suelo

- Compacto y robusto

= |P67 de serie

Encajado y paletizado Encajado IRB 260
para IKEA

© ABB Group
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> 30 ciclos de encajado/min.
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Paletizado

Palletizing

© ABB Group "“Eg
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Familia de robots de paletizado
4y 6 ejes

450kg 3.18m

110kg 2.4m 180-250kg 3.15m
3 B
= s N z ~ S
'k\)\ hf‘\¥ A
q -
M
' M. =
IRB 460 IRB 660

-

IRB 760

180-235kg 2.55-3.2m

+ Grippers

Track Motion

© ABB Group - Robotics
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IRB 6640
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Pinzas de paletizado. Flexgrippers
Optimizadas para robots de paletizado ABB

Claw for IRB 460 / IRB 660 Vacuum for IRB 460/ IRB 660

Flexgrippers
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Paletizado: Robot IRB 460

- Capacidad de carga: 110 kg
= Alcance maximo: 2400 mm
s = Velocidad max. eje 1: 145 °/s

At o= - - . Repetlbllldad 0,2 mm

== + Masa manipulador: 925 kg
- Proteccion: IP67

= Altura maxima de paletizado: 2400 mm

R400

hd

2000 ‘

60 kg 110 kg

- Ciclos por 2,190 2,040
hora

IRB 460
AL IR ED
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Paletizado: Robot IRB 460

© ABB Group
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5

742

898

909

Capaéidad

- Altura

Paletizado
2400 mm

ABD



Paletizado: Robot IRB 660

1211-Mechanical stop

_1131-Max working range 1350 260
- Carga 180 kg / 250 kg 1
« Radio de 3150 mm (4 in/4 out) F =
= Proteccion IP67 ; 7
= 4 ejes, estructura optimizada |
- Velocidad eje 1: 130%s % g
- Velocidad eje 6: 300°/s g
8
=7 1 | 1
’;;-/ L
= A\ ez ‘
/ ﬂﬁ\ - 1160 | oo |
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Paletizado: Robots para capa completa. IRB 7600

- IRB 7600: Paletizador 6 ejes de capa completa
- Diferentes variantes
= 630 kg, 2550 mm
= 420 kg, 2800 mm
= 370 kg, 3100 mm
- Proteccion IP67
- Sistemas de seguridad
- Deteccion de colision

= Sistema activo de frenado

IRB6400+Track Motion Despaletizado y paletizado
agua IRB 760

© ABB Group
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Paletizado: Robots para capa completa. IRB 760

IRB 760

p
September 8, 2014 | Slide 32

© ABB Grou

- Capacidad de carga: 450 kg
= Alcance maximo: 3180 mm

= Foot print: 1140 x 800 mm

e

. "« Masa: 2310 kg
- Proteccién: IP67

= Inercia mufieca: 396 kgm?

= Altura de paletizado: 3200 mm

R40D

e e

60 kg 450 kg

Ciclos por 1,500 880
hora

AL ID D
FROPED



Paletizado: Robots para capa completa. IRB 760

! ()
© Vacc::: 7
. A
g
' D Capacidad
- (@)

ﬂ Altura
Paletizado
3200 mm

o y | | [—

L 1052 a

L 1084 N '

L 1190

v
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Software de Paletizado: PickMaster 5™

Configuracion Offline

= -
/N

L
"
L
i

e

-

Transferencia

-y LT

8 Produccion

5 - il o
F N -y L
5 % a i [1] o
-I. -:-. + .-.. r " -:~. .._ -._-l --
a e = o - = | "o - "-'.___ L H
-~ e & N % - | 1 ..-'.' =
= ™ r = '
T ! i o 3
L : T —
L a e |‘| o I i —.?:. L | i o
. - o Sk L o
o ! - K B o L
-.l. 1Y _,r.'::rl.l.'.._l 15 p - i ."-l ‘: I'.;'..:- = i
.I = .'-...-| LS w 1 L Yy 5
REL Y 1 Y o e
lll|lu '_-I . o . _..“ h s Ik
L |: - - - a LIS
(|




Software
RobotStudio™ para simulacion y programacion off-line

1. Verificacion del layout en la etapa
de planificacion.

2. Comprobacion de accesibilidades
y tiempos de ciclo

3. Programacion facil y rapida en la
puesta en marcha

4. Modificacion de los programas sin
interferir en la produccion

T kb
& B L U
.
2 o | 0

5. Ejemplos:

kil
11
t

ki

DemoPalletizing 3 |job.exe

!!3

1

RIFEH

Palletizing 660 Vacuum with
Pallet Picker.exe

et EnbikETE  RAAN

il

- I i : ) 5l ]
0 : - 5 A
B AT wi—— = = i L I
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PalletPack 460
Paquete funcional para paletizado con robot IRB 460

Graphical HMI PLC Cell Control

-IRB 460 robot

. Flexgripper: “Claw” o “clamp”
Un completo paquete funcional para xaripp g

aplicaciones de 2 entradas 2 salidas  *PLC controlador de segirudad

«PLC para el control de la célula

«HMI con aplicacién wizard

© ABB Group “ I. I.
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El control del robot. IRC5

Modular version Panel mount version Compact version

FlexPendant
graphical user
interface

Ho@

- Control Multi-robot, hasta 36 ejes, con Multimove

- FlexPendant: Interface de usuario programable con un joystick de
manejo intuitivo

- Control perfecto de movimientos con TrueMove & QuickMove
- El futuro de la seguridad en robotica con SafeMove

- Conectividad con todo tipo de buses de campo

- Opcion de sistema Remote Service

© ABB Group - Robotics "“====
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Software
Flexpendant. Robotware

S

iy

'Y (1 £9 Auto Motors OfF B]
M I= Demo_System(SEVST-L-0002991)  Stopped (Speed 100%) X

(¥ program01
a Inputs & Outputs
- 2
o il e (7 statistics

Cycle Statistics: z @m Machine Control
Cycle: &
Running Time: 0 sec S
CLTo|

Num of cycles: 0 Robot Home L’!FM} Hot Edit

Cycle Information: @ Service Routine
o

Scrap Conveyor

-~
Start Status

© ABB Group - Robotics
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Reduccion del riesgo de errores del
usuario

Menos necesidad de formacion

Facilidad de uso para el programador
y el usuario

Aplicaciones personalizadas
Programacion y pruebas offline

Monitorizacion remota de la
produccion

Diagnostico de problemas a distancia

AL ID D
FROPED



Software
RobotWare™ para hacer faciles las aplicaciones

- Spot welding
= Arc welding
= Plastics (injection molding)

- Diecasting

- Machining FC (force control)

- Machine tending
[ AI;E; | ::::n_System(SEVST—L—l!mggl) x:;:z'fmeed 100%) ml ] ASS e m b Iy

(¥ Programo1

Inputs & Qutput -
= | - Packing

- Statistics
Cycle Statistics: - I I I
q:‘:e = z @m Machine Control L] ngh Speed plelng
Running Time: 0
N..lr: :fgcyg;: 0 = Robot Home  cLro (M8 Hot Edit .

= Press tending

Cycle Infor mation: @ Service Routine

Scrap  Conveyor BE MainMenu

r . -~
Start Status Menu |
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Flexpendant Interface
Facilitando el trabajo al usuario

File  Edit Wiew Project Build Debug  Data  Format  Tools  Window  Help

B-a-cl@ | R o

- H .. WindowsApplicationl - Microsoft Yisual Basic.NET [design] - Forml.¥b [Design]* =10 5[
Visual Studio .NET—' -

(Plataforma de desarrollo

e s S| m @ WL ek | : Q= T .

esténdar de Microsoﬂ Ver_2005) | Toolbox i | T 4 b x || Solution Explorer - Windowsapp... & %
Data | HEIZ g =
Components |

R Solution “WindowsApplication1' (1 &
Windows Forms

Staton1  Prg 12345678 point 12 of 38 = windowsapplication1
Cliphoard Rin -
p g —— % Referances .
RAB 5 08 e . x . i fiecarhluTnfa »I
. . i o | 3
ABE Robotics =

| N Point Eclass Wisw |
ninker

ab| ABE Rabot Button perties 3 x

[abl TextBox

{ ] ABB Operator Panel

TabConkral

alr D sid s

Flexpendant SDK

bControll System.Windnws.Forrj

& [=]

hccessibleMame - |

(kit de desarrollo

propio de ABB-Microsoft

fwcessibleRole  Default J
¥ Appearance
Cursor Default
= Font Microsoft Sans
Mame Microsoft £
ADB | [Tomgie , 1 =\ E y = | IS Size 8.25
Station 1 Prg 12345678 point 12 of 38 | Liniit Point
X . EBald True _vlﬂ
] L o

Add Tab, Remove Tab

Bold

123.78
) Wl
. o [
—_—

| @] 7]  [«[==]p]

-

|_| [ Properties | 9 Crvnarmic Help |

make
Prg

select ’ undo

RW Flexpendant Interface
o ABE Group - Roboics (Opcion RobotWare para visién/gestion Ak I;B

September 8, 2014
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Truemove, Quickmove y Multimove
Gestion avanzada

QuickMove™ TrueMove ™
PN

L]

L]

L]

J L]

ar L]

L]

L]

o 0.1 mls L‘l'lmhdwy

L2

llllllll

Tradtona Truabdowa ™ mioded

Funcionamiento Trumove 3 IRB 140 Fanta cans
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Software

EPS y SafeMove
EPS SafeMove
Monitoriza las Funciona limitando el area de trabajo
zonas de trabajo del robot

Complete robot system with SafeMove and EPS fulfills CAT3,
oasscomp rovaicsPEIfOrmance level “d”

September 8, 2014
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Servicio postventa en Espana
A tu lado durante toda la vida del robot

90 personas con dedicacion exclusiva al servicio postventa
Presencia local en:

Barcelona Valencia Vitoria
Bilbao Valladolid Zaragoza
Madrid Vigo

© ABB Group - Robotics AEB
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Remote Service - Diagndstico a distancia
La tecnologia que elimina los problemas de distancia

Tecnologia:

= Acceso seguro VPN

(o5

Ay = Transmision inalambrica GPRS
Remote Service

= Acceso web para el cliente

Caracteristicas:
= Optimiza el ciclo de vida del robot
- Monitoriza y notifica alarmas en tiempo real

= Facilita diagnosticos para mantenimiento
predictivo/preventivo.

- Permite acceso en tiempo real via MyRobot
para analizar y resolver fallos

- Base de datos de copias de seguridad

Customer Support engineer
& field technician

ABD



—a—  Measurement result

Remote Service

Informes internos de estado - s

-Ejemplo de graficos de medida y
tendencia en motores

Dratattiesbe Dok 8- T3 10 A s 2 e el C omlift il Change (P00} - MECE il III.EIHEI.UH'_EI' i

%"ﬁﬂul;lqlm level B4

" Indicator histary  Torque anergy ¢ Tarque roisa
Found LAE measurementy. Fourd 82 calcolabed resois. Leet messure on 2008-10-00 sk O8:00

= B B R Y T T ma .

........................

Mechanical Condition
—w— MBBsuremert rasuk ——
= Ery
D :
o " i in prngrqlu_
«Cambio de (o T
# [ndicator Hetory T Torque snergy T\ Torgue roize motor y b
Found 165 mepspramenis, Laen meamure on ZH05\L1-03 5 D600, vuelta a
cines | condiciones
H iniciales
i N O N TP Iﬁ:aiimﬁ'?g
((@ = -Indicador -Fallo grave
inicial de en motor
Remote Service error .
Indicator histery © Torque snargy * Tarque noiss
Frad 168 masnramsnks. Fowsnd 83 caboslsbad ranubs. Lart an $030-1 L 453 ot D506,
e |
=
il T T e chaintene | T |
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Remote Service
Informes internos de estado

-Analisis de la zona de trabajo del robot

AREA DE TRABAJO ESTIMADO

Wior k envelope from side Widark enwelope fromtop
Wirist limit wrist positions irist limit ] Wirist positions
14 T T T T T T T

. . . 1II:| - .

L2 S i e S e

oo -r---

z[m)]
wlm)

0z

e e B el e e e AD e e ey
-1.0 04 0.0 0.5 1,0 -1.0 0.5 0.0 0.5 1.0
s [m) s ()

(652
Remote Service
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10 buenas razones para invertir en roboética

Reduccion de los costes de produccion

Mejorar la calidad y la regularidad de los productos
Mejorar la calidad de trabajo de los empleados

Aumentar los ratios de produccion

Aumentar la flexibilidad de produccion

Reduccion del material residual, mejorando el rendimiento
Mejorar la seguridad y salud en el trabajo

Reduccion de la rotacion y la dificultad de encontrar personal

© 0 N O O bk wwDbhPRE

Reduccion de costes de capital (inventarios, trabajo en curso, ...)

O

Reduccion del espacio en las areas de produccion

Based on research carried out by the International Federation of Robotics (IFR) A DD
© ABB Group - Robotics "I.l.
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10 buenas razones para escoger ABB

1. SERVICIO

8 DELEGACIONES
70 TECNICOS DE

SERVICIO



10 buenas razones para escoger ABB

2. ENFOCADOS EN PACKAGING
CENTROS DE COMPETENCIA EN PACKAGING
EN POLONIA, SINGAPUR Y ESTADOS UNIDOS

© ABB Group - Ro
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10 buenas razones para escoger ABB

YT - | 4 R E= T

PalletPack? (PLWAW-L-LIACZOL)  Stopped (Speed 100%)
i‘JPogamnl Job: 3 Inaded on flow 1 / Job: 0 lnaded on flow 2

A\ LAYER 1 _—— :
v LATER L prentati on: 86.6 || Dimensions wy: 300 x 500
ER— - =]
>y Ttens: 5
& Statistics i o 2 =
v 2 3 D Special Orientation
B R et 3 m Machine Control X 4 — Approach xy: | Format, Angle:
Cycle: | | | Type 1 J |9u
Running Time: 0 sec : 5 Do toT —Pos
nurn of cycles: 0 Robot ome Ql’"h Hot Edit [‘ : ” ‘l ll osition %,y 7 | I
Cycle Inforrmation: @ Service Routine =\ |lemNum: Item Number:
I_I DELETE ﬁl

Sl:rap c onveyor Main Menu

oPTIONS ©  APPLY FINISH ‘

3. INTERFACES DE USUARIO

PANTALLA GRAFICA PERSONALIZABLE,
SOFTWARES DE PACKAGING

© ABB Group - Robotics
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10 buenas razones para escoger ABB

4. GAMA COM

D

LETA

MANIPULADORES, CONTROLADORES Y SOFTWARE
PARA LAS NECESIDADES DEL PACKAGING



10 buenas razones para escoger ABB

Hmvn Vakabio Manuiacheing Space

5. SAFEMOVE

“Caso de éxito: 18 Robots de
Paletizado en Espana con
limitaciones de espacio e
Interacciones con personas

“We examined ABB’s SafeMove

Being safe saves technology & decided it was an
space and money efficient and cost effective way of
b ecram b limiting the robots movements.”

Tt G B Phomgrapiey Fruten Seens

i Pim Kaarsgaren, Project Manager

© ABB Group - Robotics A=
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10 buenas razones para escoger ABB

© ABB Group - Robotics
September 8, 2014

6. REMOTE SERVICE

Caso de éxito: Fabrica de Te Tetley en
India

“The Remote Service package has
dramatically changed the plant, we no
longer have breakdown issues throughout
the shift, helping us to achieve much
longer periods of robot uptime.”

Colin Trevor
Plant maintenance manager, Tetley

AL ID D
FROPED



10 buenas razones para escoger ABB

Cliente final

Servicio
Soporte

A DD
FAIDED Partners

/. TRABAJANDO EN EQUIPO

COLABORANDO CON LOS MEJORES INTEGRADORES DE SISTEMAS
Y FABRICANTES DE MAQUINARIA LOCAL Y GLOBALMENTE



10 buenas razones para escoger ABB

8. BASE INSTALADA

> 1.000 ROBOTS EN APLICACIONES DE PACKAGING
EN ESPANA

- > 400 ROBOTS DE PICKING Y ENCAJADO
- > 600 ROBOTS DE PALETIZADO

- PRESENTE EN LOS PRINCIPALES GRUPOS DE
ALIMENTACION

© ABB Group - Robotics
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10 buenas razones para escoger ABB

9. PLATAFORMA TECNOLOGICA
INTEGRACION CON OTROS PRODUCTOS ABB

© ABB Group - Robotics AEB
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10 buenas razones para escoger ABB

10. PRODUCTIVIDAD
TIEMPOS DE CICLO MAS CORTOS

- s /)
=

pF

= >
e et
o v ,_. . }.

= d.
= I - 400
/ \( .Clclo 25-305-25mm  0.1kg 1kg 3Kg
‘ 2000 ‘ -IRB 360-1/1130 0.30s 0.36s
| - | -IRB 360-3/1130 0.54s
Carga 60 kg | 110 kg .IRB 360-1/800 032s 0.35s
Ciclos/hora 2,190 2,040 -IRB 360-1/1600 0.33 s 0.39s

© ABB Group - Robotics
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EL FUTURO CON NUEVAS SOLUCIONES...

- DUAL CONCEPT...

© ABB Group - Robotics
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Un equipo

Una vision compartida
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i MUCHAS GRACIAS POR SU ATENCION !



Power and productivity “ I. ..
for a better world™ ’ ‘ .. ..




