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HARDWARE 
REQUERIDO PARA 

WIRESENSE 
/ Robacta Drive CMT 

/ Buffer CMT 

9 ADAPTACIÓN 

DEL PROGRAMA DEL ROBOT 

/ Al mismo momento de la señalización (detec­

ción del borde), el robot puede comparar los 

datos de su posición actual con la posición 

----

original del componente y ajustarla si es necesario. 

componente se programa por medio del 

robot. 

\ 

11 
f) ESCANEO

/ El robot activa el escaneo, 

el cual se realiza en el área 

específica mediante la 

función WireSense. 

O TRANSFERENCIA DE LA SEÑAL AL 

ROBOT 

/ El valor de la altura transmitido al robot por WireSense también puede 

usarse para medir un posible gap. Con un cambio correspondiente en los 

parámetros de soldadura/el programa de soldadura (función job), el robot 

reacciona de forma adecuada a ciertas profundidades de gap. 

/ Al momento de la detección del borde, se envía la 

señal, que incluye un valor de altura, desde la fuente 

TPS/i al robot. 

/ Perfect Welding / Solar Energy / Perfect Charging 

TRES UNIDADES DE NEGOCIOS, UN MISMO OBJETIVO: ESTABLECER LOS ESTÁNDARES MEDIANTE EL AVANCE TECNOLÓGICO. 
Lo que comenzó en 1945 como una operación unipersonal ahora establece estándares tecnológicos en los ámbitos de tecnología de soldadura, energía fotovoltaica y 

carga de baterías. Hoy la compañía tiene alrededor de 4,760 empleados en todo el mundo y 1,253 patentes para el desarrollo de productos que muestran el espíritu 

innovador dentro de la empresa. El desarrollo sostenible significa para nosotros implementar aspectos ambientales relevantes y sociales por igual con los factores 

económicos. Nuestro objetivo se ha mantenido constante durante todo el tiempo: ser líderes en innovación. 

Para obtener información más detallada sobre todos los productos de Fronius y nuestros distribuidores y representantes en todo el mundo

www. laserp lasma.com.mx/


