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La informacidn de este manual puede cambiar sin previo aviso y no puede entenderse
como un compromiso por parte de ABB. ABB no se hace responsable de ningun
error que pueda aparecer en este manual.

Excepto en los casos en que se indica expresamente en este manual, ninguna parte
del mismo debe entenderse como una garantia por parte de ABB por las pérdidas,
lesiones, dafios materiales, idoneidad para un fin determinado ni garantias similares.

ABB no sera en ningun caso responsable de los dafos accidentales o consecuentes
que se produzcan como consecuencia del uso de este manual o de los productos
descritos en el mismo.

Se prohibe la reproduccion o la copia de este manual o cualquiera de sus partes si
no se cuenta con una autorizacion escrita de ABB.

Guardar para futuras referencias.
Usted puede obtener copias adicionales de este manual a través de ABB.

Traduccidn del manual original.

© Copyright 2004-2017 ABB. Reservados todos los derechos.
ABB AB, Robotics
Robotics and Motion
Se-721 68 Vasteras
Suecia



Contenido

Contenido
Descripcion general de estas eSpecifiCaciones ..........cccocivieriienie i 7
1 Descripcion 9
P T = (U o - N 9
1.1.1  Introduccion ala estructura ............ccveiiiiiiiii i e e 9
1.1.2 Distintas versiones de robOt ........o.oiiiiiii e 12
1.1.3 Definicion de la designacion de las Versiones ............ccocoviiiiiiiieiieieiieneenes 13
1.2 Normas de SeguUIdad .........oiiiiiiiiii e 15
1.2.1 Normas apliCables ..o e aa 15
IR N [T - =T o o PP 17
1.3.1 Introduccidn alainstalacion ...........c.coooiiiiiiiii i 17
1.3.2 Requisitos de funcionamiento ............cocoiiiiiii e 18
1.3.3  Montaje del manipulador ............ooiiiii e 19
L S B 1 =T =T g B T o Lo o= ' - T PP 23
1.4.1 Introduccion a los diagramas de Carga ..........vovviiiiiiiiiiieiii e rereeaens 23
1.4.2 Diagramas € CargaA .....cucueerurueiiierereeataeanreaearaeansraearaeansraearananrraearannns 24
1.4.3 Conjunto de mangueras montado en los brazos del manipulador ..................... 32
1.4.4  INterfaz MECANICA ....ouiiii it et e et e e e nas 33
1.5 Mantenimiento y resolucion de problemas ...........cccociiiiieiiiiiii i 36
1.5.1 Introduccidn al mantenimiento y la solucidon de problemas ..............ccccieieinnnnn.. 36
1.6 Movimiento del robot ... 37
1.6.1 Introduccion al movimiento del robot ...........cooeiiiiiii e 37
1.6.2 Rendimiento segin la norma lSO 9283 ..........ccceiiiiiiiiieiiii e 39
1.6.3  ACEIEIaCION .....eieiiiii i, 41
1.7  Tiempos de CiClo tIPICOS .. ... eriieee e e e e e e e e e e e 42
1.7.1 Introduccion a los tiempos de Ciclo tiPiCOS ......ccvvviiiiiiiii e 42
2 Especificacion de variantes y opciones 45
2.1 Introduccion a las variantes y OPCIONES ........c.ieiiiiiiiiiii e e e e e e e e aenns 45
P22 1 F- 1o 11 18] E- Te [ PP 46
2.3  CablesS A SURID ....cuieiiieie e 50
L2 (o To =TT 51
3 Accesorios 53
3.1 IntroducCiOn @ 10S @CCESOMIOS .......uiuieie ittt e e r e e e e e e e 53
indice 55
Especificaciones del producto - IRB 360 5

3HACO029963-005 Revision: R
© Copyright 2004-2017 ABB. Reservados todos los derechos.



Esta pagina se ha dejado vacia intencionadamente



Descripcion general de estas especificaciones

Descripcion general de estas especificaciones

Acerca de estas especificaciones de producto
En este documento se describe el funcionamiento del manipulador o de una familia

completa de manipuladores en cuanto a:
+ Diagramas estructurales y de dimensiones

« Cumplimiento de normas, seguridad y requisitos de funcionamiento

- Diagramas de carga, montaje de equipos adicionales, movimiento y alcance

del robot
- Especificacion de variantes y opciones disponibles

Utilizacion

Las especificaciones del producto se utilizan para buscar datos e indicaciones de
rendimiento acerca del producto, por ejemplo acerca de qué producto adquirir. La
forma de utilizar el producto se describe en el manual del producto.

Usuarios

Esta dirigido a:
« Responsables de productos y personal de productos
» Personal comercial y de marketing
« Personal de pedidos y servicio al cliente

Referencias

Referencia

ID de documen-
to

Especificaciones del producto - Controlador IRC5
IRC5 con ordenador principal DSQC1000.

3HAC047400-005

Especificaciones del producto - Controller software IRC5
IRC5 con ordenador principal DSQC1000 y RobotWare 5.6x.

3HAC048264-005

Especificaciones del producto - Controller software IRC5 3HAC050945-005
IRC5 con ordenador principal DSQC1000 y RobotWare 6.

Especificaciones del producto - PickMaster 3 3HAC041347-005
Manual del producto - IRB 360 3HAC030005-005
Especificaciones del producto - Robot user documentation, IRC5 with |3HAC052355-005

RobotWare 6

Revisiones

Revision Descripcion

- Nuevas especificaciones de producto

Actualizada la figura de configuracion de orificios

B Explicacion de los valores ISO (figura y tabla nuevas)

Documentacion del usuario en DVD

Continua en la pagina siguiente
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Descripcion general de estas especificaciones

Continuacion
Revision Descripcion
C Anadida la opcion Cleanroom
Actualizacion general para la version 9.1
D Anadida una nueva variante
E Correcciones generales
F Actualizado el texto acerca de las normas
G Informacion en relacion al rendimiento en una fuente de alimenta-
cion monoféasica
H Diagrama de carga del IRB 360-3/1130 ajustado y correcciones
menores.
J + Ajustada la tabla de temperaturas ambiente
+ Anadidos los datos ISO para IRB 360-1/1600.
K + Actualizada la Directiva de maquinas
« Eliminada la variante IRB 360-1/800
« Correcciones/actualizaciones generales
L + IRB 360-1/800 afiadido de nuevo
« Anadida una nueva variante, IRB 360-8/1130
M + Anadido el modelo IRB 360-6/1600
» Correcciones generales/actualizaciones menores
N » Ajustado el texto acerca de la prueba ISO
« Correcciones menores
« Cambiada la descripcion del ciclo de prueba
- Ajustado el texto acerca de la deteccion de colisiones
R * Los valores del retroceso del eje 4 se cambiaron y el texto
se eliminé.
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1 Descripcion

1.1.1 Introduccion a la estructura

1 Descripcion

1.1 Estructura

1.1.1 Introduccion a la estructura

Familia de robots

Sistema operativo

El IRB 360 constituye la generacion mas reciente de robots industriales de alto
rendimiento de ABB Robotics. Se basa en la famosa familia de robots IRB 340,
con disefio modular. Se ha disefiado especialmente para industrias que tienen
requisitos elevados de automatizacion flexible, como operaciones de eleccion y
colocacion y montaje. El IRB 360 es extremadamente potente y presenta una

aceleracion de hasta 10 G y una capacidad de manejo de hasta 8 kg. Gracias a

las cadenas de accionamiento optimizadas y a las funciones QuickMove ™

patentadas por ABB, se trata del robot mas rapido de su clase, con hasta 200
operaciones de eleccion por minuto (en funcion del ciclo y la carga).

El robot esta equipado con el controlador IRC5 y el software de control de robots
RobotWare. RobotWare admite todos los aspectos del sistema de robot, como el
control del movimiento, el desarrollo y la ejecucion de programas, la comunicacion,
etc. Consulte Especificaciones del producto - Controller IRC5 with FlexPendant.

Seguridad

Normas de seguridad validas para todo el robot, manipulador y controlador.

Funcionalidad adicional

Para disponer de una funcionalidad adicional, es posible equipar al robot con
software opcional para compatibilidad con determinadas aplicaciones, como
funciones de comunicacién o comunicaciones de red, ademas de funciones
avanzadas como el procesamiento multitarea, el control de sensores, etc. Para
ver una descripcion completa del software opcional, consulte Especificaciones
del producto - Controller software IRC5.

PickMaster es un software de aplicacion especifico para la eleccion guiada por
vision. Permite la programacion orientada a tareas y la ejecucidn de operaciones
de eleccion y colocacion a alta velocidad; consulte Especificaciones del
producto - PickMaster 3.

Robots para sala limpia

B Fraunhofer
MEEEs TESTED

2y -

xx0900000435

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.1.1 Introduccion a la estructura

Continuacion

Los robots para sala limpia estan clasificados para la clase de sala 5 segun la
norma I1SO 14644-1.

Consulte Especificacion de variantes y opciones en la pagina 45 para conocer qué
opciones no pueden seleccionarse conjuntamente con Cleanroom.

Robots inoxidables compatibles con lavado

La version inoxidable del robot compatible con lavado cuenta con una base de
acero inoxidable y todos los demas componentes principales, como la placa de
triangulo, el sistema de brazos y el eje telescépico se fabrican en acero inoxidable
o materiales compuestos.

La version inoxidable ha sido verificada frente a los detergentes siguientes:
« Fuertemente alcalino: Topmaxx 421 (3%)
» Fuertemente alcalino con cloruro: P3-topax M 55 (3%)
« Fuertemente acido (para eliminar el 6xido de calcio): P3-topax 56 (3%)
« Acido (para desinfeccion): P3-topactive DES (1%)

Declaracion de compatibilidad con el lavado

Se ha determinado que todos los componentes de las clases de proteccion
compatible con lavado y de acero inoxidable compatible con lavado cumplen con
el Codigo de normativa federal, titulo 21, de la USDA/FDA en cuanto a la eleccién
de materiales, el comportamiento de los materiales y las operaciones sanitarias,
a fecha de 31 de diciembre de 2007. Cualquier cambio en la normativa de la
USDA/FDA sera incorporado a las especificaciones segun sea necesario. (Los
capitulos pertinentes del CFR son las partes 100 a 199). El uso previsto es el
contacto ocasional con los alimentos. Cualquier pinza utilizada debe ser estudiada
separadamente.

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.1.1 Introduccion a la estructura
Continuacion

Ejes del manipulador

xx0900000412
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1 Descripcion

1.1.2 Distintas versiones de robot

1.1.2 Distintas versiones de robot

Generalidades

El IRB 360 esta disponible en seis versiones diferentes.

Tipos de robots

Estan disponibles los tipos siguientes de robot estandar:

Tipo de robot

Capacidad de manejo (kg)

IRB 360-1/800

1 kg

IRB 360-1/1130 1 kg
IRB 360-3/1130 3 kg
IRB 360-8/1130 8 kg
IRB 360-1/1600 1 kg
IRB 360-6/1600 6 kg

12
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1 Descripcion

1.1.3 Definiciéon de

1.1.3 Definicién de la designacién de las versiones

la designacién de las versiones

Peso
Manipulador Peso
Standard 120 kg
Wash Down
Stainless WashDown 145 kg
Otros datos técnicos
Datos Descripcion Nota

Nivel de ruido propagado
por el aire

Nivel de presion sonora en
el exterior del area de traba-
jo

<70 dB (A) Leq (de acuerdo con
la Directiva de maquinas
2006/42/CE)

Consumo de potenci

a con la carga maxima

Tipo de movimiento

IRB 360/1

Ciclo tipico de eleccién y
colocacién con carga util
de 1 kg

0,477 kW

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.1.3 Definicidon de la designacion de las versiones

Continuacion

IRB 360-1, IRB 360-3, 360-8, 360-1/800, IRB 360-1/1600 e IRB 360-6/1600
[}
o

Y

A
<

]
)

y
ol R483,5 IRB 360/1(3) 1130
~ R 720 IRB 360/1 1600

R 375 IRB 360/8 1130
R 600 IRB 360/6 1600
xx0900000411
Variante de robot A B C R
IRB 360-1/800 960 200 - 400
IRB 360-1/1130 865 250 50 565
IRB 360-3/1130 865 250 50 565
IRB 360-8/1130 892 250 100 565
IRB 360-1/1600 1112 300 50 800
IRB 360-6/1600 1107.5 305 155 800
14 Especificaciones del producto - IRB 360
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1 Descripcion

1.2 Normas de seguridad

1.2.1 Normas aplicables

1.2.1 Normas aplicables

ﬂ Nota

Las normas incluidas son validas en el momento de la publicacidn de este
documento. Las normas retiradas gradualmente o sustituidas se retiran de la
lista cuando resulta necesario.

Normas, EN ISO

El producto se disefié de acuerdo con los requisitos de:

Norma

Descripcion

EN ISO 12100

Safety of machinery - General principles for design - Risk as-
sessment and risk reduction

EN ISO 13849-1

Safety of machinery, safety related parts of control systems -
Part 1: General principles for design

EN ISO 13850

Safety of machinery - Emergency stop - Principles for design

EN ISO 10218-1

Robots for industrial environments - Safety requirements -Part
1 Robot

EN ISO 9787 Robots and robotic devices -- Coordinate systems and motion
nomenclatures
EN I1SO 9283 Manipulating industrial robots, performance criteria, and related

test methods

EN ISO 14644-11

Classification of air cleanliness

EN ISO 13732-1

Ergonomics of the thermal environment - Part 1

EN IEC 61000-6-4
(opcion 129-1)

EMC, Generic emission

EN IEC 61000-6-2

EMC, Generic immunity

EN IEC 60974-11i

Arc welding equipment - Part 1: Welding power sources

EN IEC 60974-10]i

Arc welding equipment - Part 10: EMC requirements

EN IEC 60204-1

Safety of machinery - Electrical equipment of machines - Part
1 General requirements

IEC 60529

Degrees of protection provided by enclosures (IP code)

' Sélo robots con proteccion Clean Room.
Il Sélo valido para los robots de soldadura al arco. Sustituye a EN IEC 61000-6-4 para los robots de

soldadura al arco.

Normas europeas

Norma Descripcion

EN 614-1 Safety of machinery - Ergonomic design principles - Part 1:
Terminology and general principles

EN 574 Safety of machinery - Two-hand control devices - Functional

aspects - Principles for design

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.2.1 Normas aplicables
Continuacion

Otras normas

Norma

Descripcion

ANSI/RIA R15.06

Safety requirements for industrial robots and robot systems

ANSI/UL 1740

Safety standard for robots and robotic equipment

CAN/CSA Z 434-14

Industrial robots and robot Systems - General safety require-
ments

16
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1 Descripcion

1.3.1 Introduccion a la instalacion

1.3 Instalacion

1.3.1 Introduccion a la instalacion

Generalidades
En funcidn de la versién del robot, es posible fijar a la brida de montaje del robot
un elemento terminal con un peso maximo de entre 1y 8 kg, incluida su carga util.
Consulte Diagramas de carga en la pagina 23. Es posible montar otros equipos,
por ejemplo una manguera, a los brazos superior e inferior, con un peso maximo
de 300g/m. Consulte Conjunto de mangueras montado en los brazos del
manipulador en la pdgina 32.

Especificaciones del producto - IRB 360 17
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1 Descripcion

1.3.2 Requisitos de funcionamiento

1.3.2 Requisitos de funcionamiento

Normas de proteccion

Descripcion Norma de proteccion IEC529
Standard IP54

Wash Down IP67

Stainless Washdown IP69K

Clean Room, Stainless Clean Room IP54

Normas de sala limpia

Descripcion Norma de proteccion DIN ISO 14644
Standard Clase 7
Clean Room Clase 5
Stainless Clean Room Clase 5

Entornos explosivos

El robot no debe ser instalado ni utilizado en entornos explosivos.

Temperatura ambiente

Descripcion Estandar/opcion

Temperatura

Manipulador durante el |Standard
funcionamiento

De0 °C ' a+45°C

Para el controlador Standard/Opcion

Especificaciones del producto - Controller
IRC5 with FlexPendant

Robot completo durante |Standard
el transporte y el almace-
namiento

-25 °C a + 55 °C&nbsp

I Con temperaturas ambientales bajas < 10 ©C, al igual que con cualquier otra maquina, es
recomendable realizar una fase de calentamiento con el robot. Por debajo de los 5 OC, esta fase
de calentamiento es obligatoria. De lo contrario existe el riesgo de que el robot se detenga o
funcione con un rendimiento reducido a causa de la viscosidad del aceite y la grasa, que depende

de la temperatura.

Humedad relativa

Descripcion

Humedad relativa

Robot completo durante el transporte y el alma-
cenamiento

95% como max. a temperatura constante

Robot completo durante el funcionamiento

95% como max. a temperatura constante

18
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1 Descripcion

1.3.3 Montaje del manipulador

1.3.3 Montaje del manipulador

Generalidades
Carga maxima en relacidn con el sistema de coordenadas de la base. Consulte la
figura que aparece mas abajo.

Version de robot IRB 360-1/800, IRB 360-1/1130, IRB 360-1/1600, IRB 360-3/1130

Fuerza N Carga max. en funcionamiento
Fx +330 N

Fy +260 N

Fz -1500 £170 N

Par Nm Carga max. en funcionamiento
Mx +200 Nm

My +230 Nm

Mz +100 Nm

Versién de robot IRB 360-8/1130, IRB 360-6/1600

Fuerza N Carga max. en funcionamiento
Fx +550 N

Fy +500 N

Fz -1500 +460 N

Par Nm Carga max. en funcionamiento
Mx 1380 Nm

My +440 Nm

Mz +180 Nm

El bastidor del robot no se incluye en el suministro.

Rigidez del bastidor del robot
La rigidez del bastidor del robot debe estar disefiada para reducir al minimo la
influencia del comportamiento dinamico del robot. Se recomienda utilizar un
bastidor cuya minima frecuencia natural (con el robot montado en el bastidor) sea
superior a los 17 Hz en el caso de las versiones de robot IRB 360-1/1130, IRB
360-3/1130, IRB 360-1/800, IRB 360-1/1600 y un bastidor con una frecuencia minima
natural superior a los 40 Hz para la versién de robot IRB 360-8/1130, IRB
360-6/1600. TuneServo puede usarse para adaptar el ajuste del robot a una base
no éptima.

o

El area de trabajo se muestra en la primera figura de Movimiento del robot en
la pagina 37.

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.3.3 Montaje del manipulador
Continuacion

\ / \ / / Axis 1

Axis 2

%
2

en0900000413

Los tres puntos de apoyo de la caja de la base deben montarse sobre tres
superficies planas que cumplan las especificaciones indicadas anteriormente. En

caso necesario se utilizan suplementos.

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.3.3 Montaje del manipulador

Continuacion
Sujecion del robot
R370 A
+5
20 0 B
| — w
‘V T ‘/‘Y { E
C
D
B-B
xx0900000414
Posicion |Descripcion
A Tornillo M12
B Arandela de junta combinada de goma y metal; si no se requiere una junta es-
tanca, puede usarse una arandela plana
C Arandela, goma de EPDM comprimida al 50%. Si no se requiere una union es-
tanca, puede omitir la arandela de goma.
D Separador, metal
E Bastidor del robot

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.3.3 Montaje del manipulador
Continuacion
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xx0900000415

Tornillos recomendados | Tornillo M12 x (50) 8.8 con resistencia de 640 N/mm2 o bien
para anclar el robot al bas-| Tonillo M12 x (50) A2-70 con resistencia de 450 N/mm2

tidor La longitud de los tornillos depende del disefio del bastidor
del robot.
Valor de par 70 Nm

Deteccion de colisiones
El IRB 360 dispone de una caracteristica basica capaz de detectar una colision.
Se trata de un sistema que detecta la divergencia entre el par motor calculado y
el real. El controlador también puede parar el robot si los parametros de carga
estan mal definidos, debido a que el momento del par se desvia del calculado. La
opcion avanzada que incluye la posibilidad de establecer parametros manualmente
se denomina Collision Detection.
Para obtener mas informacién, consulte el Manual de aplicaciones - Controller
software IRC5.

22 Especificaciones del producto - IRB 360
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1 Descripcion

1.4.1 Introduccidn a los diagramas de carga

1.4 Diagramas de carga

1.4.1 Introduccion a los diagramas de carga

Generalidades

@ iCUIDADO!

Es muy importante definir siempre los datos de carga reales y la carga util
correcta del robot. Una definicion incorrecta de los datos de carga puede dar
lugar a la sobrecarga del robot.

Si se utilizan datos de carga incorrectos y/o cargas que queden fuera del
diagrama de carga, las piezas siguientes pueden sufrir dafios por sobrecarga:

« Motores
+ Cajas reductoras
« Estructura mecanica

@ iCUIDADO!

Los robots que funcionen con datos de carga incorrectos y/o cargas que estén
fuera del diagrama de carga no estaran cubiertos por la garantia para robots.

Especificaciones del producto - IRB 360 23
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1 Descripcion

1.4.2 Diagramas de carga

1.4.2 Diagramas de carga

ﬂ Nota

El peso permitido para las cargas incluye las pinzas, etc.

iEs obligatorio utilizar los tipos de datos | oaddat a y t ool dat a con momento
de inercia!

IRB360-1/1130, IRB 360-1/1600 e IRB 360-1/800
Cargas de 0,1 kg, 0,5 kg y 1,0 kg:

320
300 -
280 -
260 -
240 | 0.1 kg
220 \
200 -
. 180+
E \
g 160
— 0.5 kg
N 140 \
120 -
100
80 -
60 1.0 kg
40 -
20 -
0 T T T T T T T
o o o o o o o o (@)
- N ® ¥ LB © Kk
L [mm]
xx0900000416
Descripcion
Y4 Consulte el diagrama anterior y el sistema de coordenadas en Especificacio-
nes del producto - Controller IRC5 with FlexPendant.
L Distancia en el plano X-Y desde el eje Z hasta el centro de masas de gravedad
de la carga.

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.4.2 Diagramas de carga
Continuacion

Descripcion

t ool data |Peso de la pinza (kg).
El centro de gravedad de la pinza (mm).

El momento de inercia de la pinza (kgm?2).

La ausencia de un valor o el uso de un valor incorrecto puede causar dafios
al robot.

Para obtener mas informacion, consulte el Manual de referencia técnica - Ins-
trucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.

| oaddat a |Peso del producto (kg).
El centro de gravedad del producto (mm).

El momento de inercia del producto (kgm?2).

La ausencia de un valor o el uso de un valor incorrecto puede causar dafios
al robot.

Para obtener mas informacion, consulte el Manual de referencia técnica - Ins-
trucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.

En el caso de grandes offsets en la direccion z, algunas combinaciones de
Jo Y del movimiento del robot requieren el uso de los comandos de RAPID
AccSet y/o TuneSer vo para reducir al minimo la vibracién de la herramienta.
Esto se aplica a la rigidez inherente limitada de la pinza y al huelgo de la
carga elegida, por ejemplo una bolsa inestable.

ﬂ Nota

El mejor rendimiento posible del IRB 360 se obtiene cuando el centro de
gravedad de las pinzas esta cerca del eje 4 (L= 0 mm en el diagrama de
carga).

Jo=Momento de inercia propio del peso manejado total.

IRB 360-3/1130
Cargade 1,0- 3,0 kg
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140}
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100{
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40 |

20 ¢

40
45
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Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.4.2 Diagramas de carga
Continuacion

El diagrama de carga anterior es valido para J,, ,, de 0 - 0,0212 kgm2.

Descripcion

Consulte el diagrama anterior y el sistema de coordenadas en Especificacio-
nes del producto - Controller IRC5 with FlexPendant.

Distancia en el plano X-Y desde el eje Z hasta el centro de masas de gravedad
de la carga.

t ool dat a

Peso de la pinza (kg).
El centro de gravedad de la pinza (mm).

El momento de inercia de la pinza (kgm2).

La ausencia de un valor o el uso de un valor incorrecto puede causar dafos
al robot.

Para obtener mas informacion, consulte el Manual de referencia técnica - Ins-
trucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.

| oaddat a

Peso del producto (kg).
El centro de gravedad del producto (mm).

El momento de inercia del producto (kgm?2).

La ausencia de un valor o el uso de un valor incorrecto puede causar dafos
al robot.

Para obtener mas informacion, consulte el Manual de referencia técnica - Ins-
trucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.

El momento de inercia maximo permitido para lamasa es J,,,, = 0,055 kgm?2.

Para valores mayores de J, ,, el L-offset de centro de gravedad permitido

disminuye linealmente desde los valores de los diagramas de carga hasta
cero. Para ver un ejemplo correspondiente a una inercia elevada, consulte
el diagrama de la siguiente pagina.

En el caso de grandes offsets en la direccion z, algunas combinaciones de
Jo Yy del movimiento del robot requieren el uso de los comandos de RAPID
AccSet y/o TuneSer vo para reducir al minimo la vibracién de la herramienta.
Esto se aplica a la rigidez inherente limitada de la pinza y al huelgo de la
carga elegida, por ejemplo una bolsa inestable.

H Nota

El mejor rendimiento posible del IRB 360 se obtiene cuando el centro de
gravedad de las pinzas esta cerca del eje 4 (L= 0 mm en el diagrama de
carga).

Jo=Momento de inercia propio del peso manejado total.

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.4.2 Diagramas de carga
Continuacion

La figura que aparece a continuacién muestra diagramas de carga para J,, ,, = 0,04

kgm2.
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IRB360-8/1130
Cargade 1,0 - 8,0 kg
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xx1200001391
Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.4.2 Diagramas de carga
Continuacion

El diagrama de carga anterior es valido para J, ,, de 0 - 0,1 kgm?2.

Descripcion

Consulte el diagrama anterior y el sistema de coordenadas en Especificacio-
nes del producto - Controller IRC5 with FlexPendant.

Distancia en el plano X-Y desde el eje Z hasta el centro de masas de gravedad
de la carga.

t ool dat a

Peso de la pinza (kg).
El centro de gravedad de la pinza (mm).

El momento de inercia de la pinza (kgm2).

La ausencia de un valor o el uso de un valor incorrecto puede causar dafos
al robot.

Para obtener mas informacion, consulte el Manual de referencia técnica - Ins-
trucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.

| oaddat a

Peso del producto (kg).
El centro de gravedad del producto (mm).

El momento de inercia del producto (kgm?2).

La ausencia de un valor o el uso de un valor incorrecto puede causar dafos
al robot.

Para obtener mas informacion, consulte el Manual de referencia técnica - Ins-
trucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.

El momento de inercia maximo permitido para la masa es J, ,, = 0,15 kgmZ2.
En el caso de grandes offsets en la direccion z, algunas combinaciones de
Jo Yy del movimiento del robot requieren el uso de los comandos de RAPID

AccSet y/o TuneSer vo para reducir al minimo la vibracion de la herramienta.
Esto se aplica a la rigidez inherente limitada de la pinza y al huelgo de la
carga elegida, por ejemplo una bolsa inestable.

H Nota

El mejor rendimiento posible del IRB 360 se obtiene cuando el centro de
gravedad de las pinzas esta cerca del eje 4 (L= 0 mm en el diagrama de
carga).

Jo=Momento de inercia propio del peso manejado total.

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.4.2 Diagramas de carga

Continuacion
IRB360-6/1600
Carga de 1,0 - 6,0 kg
250
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\
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xx1300000861
El diagrama de carga anterior es valido para J,, ,,de 0 - 0,1 kgm2.
Descripcion
V4 Consulte el diagrama anterior y el sistema de coordenadas en Especificacio-
nes del producto - Controller IRC5 with FlexPendant.
L Distancia en el plano X-Y desde el eje Z hasta el centro de masas de gravedad

de la carga.

t ool data |Peso de la pinza (kg).
El centro de gravedad de la pinza (mm).

El momento de inercia de la pinza (kgm?2).

La ausencia de un valor o el uso de un valor incorrecto puede causar dafios
al robot.

Para obtener mas informacion, consulte el Manual de referencia técnica - Ins-
trucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.

| oaddat a |Peso del producto (kg).
El centro de gravedad del producto (mm).

El momento de inercia del producto (kgm2).

La ausencia de un valor o el uso de un valor incorrecto puede causar dafios
al robot.

Para obtener mas informacion, consulte el Manual de referencia técnica - Ins-
trucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.4.2 Diagramas de carga
Continuacion

Descripcion

El momento de inercia maximo permitido para la masa es J, ,, = 0,15 kgmZ2.

En el caso de grandes offsets en la direccion z, algunas combinaciones de
Jo Yy del movimiento del robot requieren el uso de los comandos de RAPID

AccSet y/o TuneSer vo para reducir al minimo la vibracion de la herramienta.

Esto se aplica a la rigidez inherente limitada de la pinza y al huelgo de la
carga elegida, por ejemplo una bolsa inestable.

ﬂ Nota

El mejor rendimiento posible del IRB 360 se obtiene cuando el centro de
gravedad de las pinzas esta cerca del eje 4 (L= 0 mm en el diagrama de
carga).

Jo=Momento de inercia propio del peso manejado total.

Equipos adicionales montados en los brazos del manipulador

0 \\ //—\
\b‘/\\\\ ey L Lo o,

\\\\\\\\\\\\\\\ 3
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~ [ ‘\ \! S 4 '

[T 1]

[

xx0900000420

M1 Lineas de limitacion para el centro de gravedad de M1

M2 |Lineas de limitacion para el centro de gravedad de M2

El robot esta ajustado para el sistema de vacio o una manguera mediana (opciones).
Si utiliza una de estas opciones, no es necesario definir ninguna carga adicional.
Si no se utiliza ni el sistema de vacio ni la manguera mediana:

« Y ademas tanto M1 como M2 son inferiores a 175 g, cada robot puede

funcionar a su maximo rendimiento sin necesidad de definir ninguna carga
adicional.

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.4.2 Diagramas de carga
Continuacion

Si, por otro lado, M1 es superior a 175 g, es necesario definir una carga
adicional en la definicidn de la carga. La carga adicional debe ser de M1-175
g. La carga adicional maxima permitida es de 175 g (M1 max.= 350 g).

Si, por otro lado, M2 es superior a 175 g, es necesario definir una carga
adicional en la definicién de la carga. La carga adicional debe ser de M2-175
g. La carga adicional maxima permitida es de 175 g (M2 max.=350 g).

La carga adicional debe definirse en el TCP 0
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1 Descripcion

1.4.3 Conjunto de mangueras montado en los brazos del manipulador

1.4.3 Conjunto de mangueras montado en los brazos del manipulador

Generalidades

xx0900000422
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1 Descripcion

1.4.4 Interfaz mecanica

1.4.4 Interfaz mecanica

IRB 360-1/1130, IRB 360-3/1130, IRB 360-1/800, IRB 360-1/1600

)

Bleo

3H7 78
1 [A[B] €]

!

xx0700000471

4x M4 6 drill 78,1
[&] 2 0,25a]B]C|

Posicion

Descripcion

Espacio libre, profundidad de 6 mm

R1/4”

@ 14 H8 profundidad 4 mm

Sujecion de chaveta = anchura 22 mm, altura 5,5 mm

m| O O | W

@ 25 h8 profundidad 6 mm

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.4.4 Interfaz mecanica
Continuacion

IRB 360-8/1130, IRB 360-6/1600
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1 Descripcion

1.4.4 Interfaz mecanica
Continuacion

Interfaz sin el eje 4
IRB 360-1/1130, IRB 360-3/1130, IRB 360-1/800, IRB 360-1/1600
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1 Descripcion

1.5.1 Introduccién al mantenimiento y la solucion de problemas

1.5 Mantenimiento y resolucion de problemas

1.5.1 Introduccién al mantenimiento y la soluciéon de problemas

Generalidades
El robot requiere inicamente un mantenimiento minimo durante su funcionamiento.
Se ha disenado para permitir el servicio técnico mas sencillo posible:
« Se utilizan motores de CA sin mantenimiento.
« Se usa aceite como lubricante de las cajas reductoras.
« Todos los cables son fijos y no son sometidos a movimientos. En el caso
poco probable de una averia, su disefio modular permite sustituirlos
facilmente.

Mantenimiento
Los intervalos de mantenimiento dependen del uso del robot. Las actividades de
mantenimiento necesarias también dependen de las opciones seleccionadas. Para
obtener informacion detallada sobre los procedimientos de mantenimiento, consulte
Manual del producto - IRB 360.
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1 Descripcion

1.6.1 Introduccion al movimiento del robot

1.6 Movimiento del robot

1.6.1 Introduccion al movimiento del robot

Generalidades

ﬂ Nota

La posicion extrema del brazo del robot se muestra en la Posicion extrema en

la pagina 38.
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gc5 888 | & %o
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0% noonX| gooX
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gE2 2853z E5s8
Y
Y
R = 483.5 IRB 360/1 (3)
R = 720 IRB 360/1 1600
R = 375 IRB 360/8
(B) R = 600 IRB 360/6 1600
xx0900000426
Posicion Descripcion
A Posicion extrema, consulte la Posicion extrema en la pagina 38.
B Area de trabajo maxima del interior del cilindro.

El area de trabajo puede reducirse en las coordenadas x-y-z.

C Area marcada = area de trabajo real

D Sistema de coordenadas de la base

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.6.1 Introduccion al movimiento del robot

Continuacion

Posicion extrema

Posicion

Descripcion

E

Radio de 565 mm para el IRB 360-1(3, 8)/1130, 400 para el IRB 360-1/800
y 800 para el IRB 360-1(6)/1600

69

xx0900000427

Posicion

Descripcion

A

TCP (esta posicion x=0, y=0, z=865)
TCP (esta posicion x=0, y=0, z=892) Valido para el IRB 360-8/1130

A B C D E F R

IRB 360-1/800

1160 960 480 - - 275 251

IRB 360-1(3)/1130 |1115 865 646 28.5 389,5 275 366

IRB 360-1/1600 1412 1112 880 95 438 275 447
IRB 360-8/1130 1142 892 650 28,5 389.5 275 366
IRB 360-6/1600 14125 |1107.5 (883 148.3 478.9 275 515

38
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1 Descripcion

1.6.2 Rendimiento segun la norma ISO 9283

1.6.2 Rendimiento segun la norma ISO 9283

Generalidades
A continuacion se indican los valores con la carga nominal y una velocidad de 0,8
m/s en un plano de prueba ISO con los cuatro ejes en movimiento y con distintas
cargas utiles. Los valores de la tabla que aparece a continuacion son el resultado
medio de las mediciones de un numero reducido de robots. El resultado puede
ser diferente dependiendo de la parte del area de trabajo en la que el robot esta
posicionandose, la velocidad, la configuracién de brazos, desde qué direccién se
realiza la aproximacion a la posicion y la direccion de la carga del sistema de
brazos. El juego entre flancos de dientes de las cajas reductoras también afecta
al resultado.

Las cifras para AP, RP, AT y RT se miden de acuerdo con la figura que aparece a
continuacion.

RT

(B) Z
RP
Z
(D)
(A)
AP
Y
x Y
X
xx0800000424
Posicion |Descripcion Posicion |Descripcion
A Posicion programada E Trayectoria programada
B Posicion media durante la |D Trayectoria actual durante la ejecu-
ejecucion del programa cion del programa
AP Distancia media desde la po- | AT Desviacion maxima desde E con res-
sicion programada pecto a la trayectoria media
RP Tolerancia de la posicion B |RT Tolerancia de la trayectoria con la
en caso de posicionamiento ejecucion repetida del programa
repetido

IRB 360-1/1130, IRB 360-3/1130|Con 0,1 kg |Con1,0kg |Con3,0kg |Con 8,0 kg
y IRB 360-8/1130

Exactitud de pose, AP (mm) 0,01 0.04 0,10 0.04
Repetibilidad de pose, RP (mm)|0,10 0.09 0.06 0.07
Tiempo de estabilizacion de po-|i 0.03 0.05 0.05
se, PSt (s) dentro de 0,2 mm de

la posicion

Exactitud de trayectoria, AT 0,51 0.52 1.00 2.32
(mm)

Repetibilidad de trayectoria, RT|0.30 0.21 0.14 0,10
(mm)

i Datos atn no disponibles.

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.6.2 Rendimiento segun la norma ISO 9283

Continuacion

IRB 360-1/800 Con 1,0 kg
Exactitud de pose, AP (mm) |0.07
Repetibilidad de pose, RP 0.04
(mm)
Tiempo de estabilizacion de |0.03
pose, Pst (s)
Exactitud de trayectoria, AT 0.22
(mm)
Repetibilidad de trayectoria, |0.15
RT (mm)
IRB 360-1(6)/1600 Con 1,0 kg Con 6,0 kg
Exactitud de pose, AP (mm) |0.04 0,01
Repetibilidad de pose, RP  |0.03 0.03
(mm)
Tiempo de estabilizacion de |0.08 0.38
pose, Pst (s)
Exactitud de trayectoria, AT |0.42 1.91
(mm)
Repetibilidad de trayectoria, |0.33 0.13
RT (mm)
Retroceso del eje 4
Clase de proteccion Valor
Standard 0.8°
WashDown 1,0°
Stainless Wash Down 0.8°
Velocidad
Direccion Descripcion
X, Y, 2 10 m/s
6 2.880 s
40 Especificaciones del producto - IRB 360
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1 Descripcion

1.6.3 Aceleracion

1.6.3 Aceleracion

Generalidades

Direc- |IRB 360-1/800 |IRB 360-1/1130 IRB 360-3/1130IRB 360-8/1130|IRB 360-1/1600
cion

X,¥,Z |150 m/s2 150 m/s?2 100 m/s?2 100 m/s?2 i rad/s?

8 1.200 rad/s?2 |1.200rad/s? |1.200rad/s? |1.200rad/s2 |irad/s?

i Datos atn no disponibles.

Direccion | IRB 360-6/1600
X, Y,z 100 m/s?2
8 1.200 rad/s2
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1 Descripcion

1.7.1 Introduccién a los tiempos de ciclo tipicos

1.7 Tiempos de ciclo tipicos

1.7.1 Introduccioén a los tiempos de ciclo tipicos

Generalidades

Ambos ciclos incluyen un tiempo de activacion de 35 ms para la eleccion y de
35 ms para la colocacidn. La activacion del aire tiene lugar durante el tiempo de
ciclo.

Descripcion de los ciclos tipicos

El ciclo 1 es un movimiento 25 - 305 - 25, con rotacion de 90 grados en el eje 4.

El ciclo 2 es un movimiento 90 - 400 - 90, con rotacion de 90 grados en el eje 4.

Duracion de los ciclos aproximados

El rendimiento (ppm = piezas por minuto) de la tabla siguiente es valido para los
robots con clases de proteccion Standard y WashDown.

IRB 360-1/1130 IRB 360-3/1130

Carga util 0,1 kg 1,0 kg 0,1 kg 1,0 kg 3,0 kg
Ciclo 1 200 170 150 150 115
Ciclo 2 135 120 100 100 80

IRB 360-8/1130
Carga util 1,0 kg 4,0 kg 8,0kg
Ciclo 1 160 140 100
Ciclo 2 110 90 65

IRB 360-1/800 IRB 360-1/1600

Carga util |0,1 kg 1,0 kg 0,1 kg 1,0 kg
Ciclo 1 i i 170 150
Ciclo 2 i i 120 110
i No hay datos disponibles

IRB 360-6/1600
Carga util 1,0 kg 3,0 kg 6,0 kg
Ciclo 1 140 125 100
Ciclo 2 105 95 75

Continua en la pagina siguiente
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1 Descripcion

1.7.1 Introduccion a los tiempos de ciclo tipicos
Continuacion

Los robots con clase de proteccion Stainless WashDown presentan tipicamente
un 90-95% del rendimiento aplicable a los robots con la clase de proteccion
Standard o WashDown.

Fuente de alimentacion monofasica
No se ha observado ninguna reduccidn apreciable en el tiempo de ciclo para los
ciclos tipicos de eleccién y colocacién (25/305/25) para un IRB 360-3/1130 con
carga util de 3 kg con 220 V y la configuracion predeterminada. Para probar el
ciclo puede usarse RobotStudio. Para obtener informacion detallada, consulte el
parametro de sistema Mains tolerance min en Manual de referencia
técnica - Parametros del sistema.
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2 Especificacion de variantes y opciones

2.1 Introduccién a las variantes y opciones

2 Especificacion de variantes y opciones

2.1 Introduccion a las variantes y opciones

Generalidades
En las secciones siguientes se describen las distintas variantes y opciones
disponibles para el IRB 360. Se usan los mismos nimeros de opcién que los
indicados en el formulario de especificaciones.

Informacion relacionada
Para el controlador, consulte Especificaciones del producto - Controlador IRC5.

Para las opciones de software, consulte Especificaciones del producto - Controller
software IRC5.
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2 Especificacion de variantes y opciones

2.2 Manipulador

2.2 Manipulador

Variantes
Opcion Descripcion Nota
435-80 IRB 360-1/1130
435-81 IRB 360-3/1130
435-82 IRB 360-1/800 No disponible con las opciones 912-3,

218-9, 912-2, 174-1, 287-1 ni 174-2

435-102 IRB 360-1/1600

No disponible con las opciones 912-3,
218-9, 912-2, 174-1, 887-1 ni 174-2

435-120 IRB 360-8/1130

No disponible con las opciones 912-3,
912-2, 287-1 ni 887-1

435-125 IRB 360-6/1600

No disponible con las opciones 912-3,
912-2, 287-1 ni 887-1

Clase de proteccion

Opcion Descripcion Nota
287-1 Clean Room Clase 5
Caja de base
Opcion Clase de proteccion Nota
911-1 Standard/WashDown
911-2 Stainless
Sistema de brazos
Opcion Clase de proteccion Nota
912-1 Standard No disponible junto con la opcién 287-1
912-2 WashDown
912-3 Stainless
Eje 4
Se suministra sin el eje telescopico y con una placa de triangulo sin pivote.
Opcion Descripcion Nota
887-1 Sin eje 4 No disponible junto con la opcién 912-3

Simbolos del manipulador

Opcion Descripcion Nota
334-1 ABB
334-3 NONE

Continua en la pagina siguiente
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Salida de medio

2.2 Manipulador
Continuacion

Opcion

Descripcion

218-5

Senales y alimentacidn. Las senales de usuario y la alimentacién se conectan
directamente a la base del robot, a través de un conector FCI de 12 pines
UT001412SHT (R2.CP) y un conector FCI de 23 pines UT001823SHT (R2.CS).
El cable que une el manipulador al controlador esta incluido. Los cables de
sefales y alimentacion se conectan a un borne con tornillo de 12 polos en
el controlador.

218-9

Sistema de vacio. Se suministra un sistema integrado de vacio con ventosas
para la eleccién de productos. El sistema incluye el eyector, las valvulas, el
filtro y la manguera (D=15/10) que llega hasta el punto de la herramienta. El
sistema cuenta con tres sefales: sujetar, soltar y proteccién de nivel de vacio.
« Eleyector se basa en los principios de Venturi y requiere un suministro

de aire a 4-6 bar

Se recomiendan 6 bar para obtener el rendimiento completo, maximo
7 bar

+ Calidad del aire: Seco y limpio
- Tamafo maximo de particulas 5 um
« Consumo de aire: 355 I/min a 6 bares
« Nivel de vacio: max. -0,75 bares a 7 bares
» Capacidad del eyector:
- 47 l/min a -0,7 bares
- 162 I/min a -0,3 bares

El cable de sefiales que une el manipulador al controlador esta incluido. El
cable se conecta a un borne con tornillo de 12 polos en el controlador.

o

Sélo es posible seleccionar una de las opciones 218-5y 218-9.

Continua en la pagina siguiente
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2.2 Manipulador
Continuacion

xx0900000428

Manguera hasta el punto de herramienta

Opcion Descripcion

174-2 Mediana, D = 15/10 mm

Conexion de resolver del eje 7
Un conector para senales de resolver del eje 7, situado en la caja de base.

Opcion Descripcion

864-1 En la base

Lampara de seguridad

Opcion Descripcion

213-1 El bastidor del robot admite el montaje de una lampara de seguridad con
una luz anaranjada permanente. Longitud de cable 400 mm. La lampara
permanece encendida en el modo MOTORS ON.

Continua en la pagina siguiente
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2.2 Manipulador
Continuacion

xx0900000429

Garantia

Opcion

Tipo

Descripcion

438-1

Garantia estandar

El periodo de garantia estandar es de 12 meses desde
la fecha de entrega al cliente o como muy tarde 18 me-
ses tras la fecha de envio desde fabrica, lo que ocurra
primero. Sujeto a los términos y condiciones de la ga-

rantia.

438-2

Garantia estandar + 12
meses

Garantia estandar prorrogada 12 meses desde la fecha
final de la garantia estandar. Se aplican lo términos y
condiciones de la garantia. Pdngase en contacto con el
servicio al cliente en caso de otras necesidades.

438-4

Garantia estandar + 18
meses

Garantia estandar prorrogada 18 meses desde la fecha
final de la garantia estandar. Sujeto a los términos y
condiciones de la garantia. Péngase en contacto con el
servicio al cliente en caso de otras necesidades.

438-5

Garantia estandar + 24
meses

Garantia estandar prorrogada 24 meses desde la fecha
final de la garantia estandar. Se aplican lo términos y
condiciones de la garantia. Pngase en contacto con el
servicio al cliente en caso de otras necesidades.

438-6

Garantia estandar + 6
meses

Garantia estandar prorrogada 6 meses desde la fecha
final de la garantia estandar. Se aplican lo términos y
condiciones de la garantia.

438-7

Garantia estandar + 30
meses

Garantia estandar prorrogada 30 meses desde la fecha
final de la garantia estandar. Se aplican lo términos y
condiciones de la garantia.

438-8

Garantia de stock

Aplazamiento maximo de 6 meses del inicio de la garan-
tia estandar, comenzando desde la fecha de envio de
fabrica. Recuerde que no se aceptara ninguna reclama-
cién de garantia que corresponda a una fecha anterior
al fin de la garantia de stock. La garantia estandar co-
mienza automaticamente después de 6 meses a partir
de la Fecha de envio de fabrica o desde la fecha de ac-
tivacion de la garantia estandar en WebConfig.

ﬂ Nota

Se aplican condiciones especiales, Consulte las Direc-
trices de garantias de Robotics.
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2.3 Cables de suelo

2.3 Cables de suelo

Longitud del cable del manipulador

Opcién Descripcion
210- 3m

210-2 7m

210-3 15m

210-4 22m

210-5 30 m

Conexion de la comunicacion Parallel

Opcion Descripcion
94-1 7m

94-2 15m

94-4 30 m
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2.4 Proceso
2.4 Proceso
Modulo de proceso
Opcion Tipo Descripcion
768-1 Armario vacio pequeno | Consulte el Especificaciones del producto - Contro-
ller IRC5 with FlexPendant
768-2 Armario vacio grande |Consulte el Especificaciones del producto - Contro-
ller IRC5 with FlexPendant
715-1 Kit de instalacién Consulte el Especificaciones del producto - Contro-
ller IRC5 with FlexPendant
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3.1 Introduccidn a los accesorios

3 Accesorios

3.1 Introduccion a los accesorios

Generalidades
Disponemos de toda una gama de herramientas y equipos disefiados
especificamente para el manipulador.

Software basico y opciones de software para robot y PC
Para obtener mas informacion, consulte Especificaciones del producto - Controlador
IRC5'y Especificaciones del producto - Controller software IRC5.

PickMaster y sistema de vision
Para obtener mas informacion, consulte Especificaciones del producto - PickMaster
3y Manual de aplicaciones - PickMaster 3.
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Contact us

ABB AB, Robotics

Robotics and Motion

S-721 68 VASTERAS, Sweden
Telephone +46 (0) 21 344 400

ABB AS, Robotics

Robotics and Motion

Nordlysvegen 7, N-4340 BRYNE, Norway
Box 265, N-4349 BRYNE, Norway
Telephone: +47 22 87 2000

ABB Engineering (Shanghai) Ltd.
Robotics and Motion

No. 4528 Kangxin Highway
PuDong District

SHANGHAI 201319, China
Telephone: +86 21 6105 6666

ABB Inc.

Robotics and Motion

1250 Brown Road

Auburn Hills, MI 48326

USA

Telephone: +1 248 391 9000

www.abb.com/robotics

3HAC029963-005, Rev R, es

AL HR HR
MRepp



Oficina Central: Withrich 949, (S3013DES) San Carlos Centro, Santa Fe, Argentina. Tel./Fax/
Lineas Rotativas: +54 (03404) 420654 - +54 (03404) 422910 - +54 (03404) 421675
Oficina Rafaela: Lavalle 84, 6to. piso, oficina 63 (S2300GQB) Rafaela, Santa Fe,
Argentina. Tel./Fax: +54 (03492) 437797

tec@tecsc.com.ar - www.tecsc.com.ar
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