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cQué es un Al cobot?

Al Cobot es un robot colaborativo que combina a la perfeccidn tres dominios tecnoldgicos: Al, Vision y
Cobot. Esta integracion combina efectivamente las funciones de un "cerebro", "ojos" y "manos", lo que
permite al cobot realizar tareas visuales, emitir juicios y ejecutar acciones de manera muy similar a un
humano. La automatizacion de procesos no solo ahorra tiempo y recursos, sino que también promueve la
colaboracion efectiva entre humanos y robots, mejora la calidad general de la produccién y agrega un

valor significativo a su fabrica.

Hace quince afios, los robots colaborativos introdujeron el concepto de humanos y robots trabajando
juntos. Hoy, la nueva generacion de robots colaborativos con Inteligencia Artificial ha hecho realidad el
suefo de tener socios inteligentes y confiables.
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Aplicaciones Industriales

TM Al Cobot ofrece rendimiento y compatibilidad excepcionales. Equipado con un sistema de
vision incorporado, permite al robot percibir su entorno. Su cerebro de IA también traduce
datos de imagenes en comandos precisos para tareas como posicionamiento y deteccion,
integrandose perfectamente con el brazo robotico para ejecutar tareas de manera eficiente. En
la era de la IA, TM Al Cobot es la mejor opcidn para realizar fabricas inteligentes.
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TM Al Cobot

Serie TM Al Cobot S

TMSS TM6S TM7S TMI2S TM14S TM20S TM25S TM30S
Cargautil| 5kg 6 kg Tkg 12 kg 14 kg 20 kg 30 kg* 35kg*
Alcance| 946 mm 1800 mm 758 mm 1300 mm 1100 mm 1300 mm 1902 mm 1702 mm
Serie TM Al Cobot + Tipos adicionales

Serie movil TM

Los cobots de la serie TM Mobile pueden integrarse
con casi todas las marcas de AGV/AMR del mercado.
Con su vision integraday la funcion de vision TM
Landmark, la serie mdvil es extremadamente adecuada
para aplicaciones y tareas que requieren movilidad. Por
ejemplo el manipulado en maquinas o el paletizado.

Serie de robots sin vision integrada

La serie TM Robot ofrece brazos robéticos sin vision
integrada para usuarios que desean integrar camaras
externas por su cuenta. No dude en consultar la lista de

TM5-700 TM5-900 T™M12 TM14 TMI16 TM20 camaras preverificadas de nuestra serie TM Plug&Play™
Cargatil| 6kg 4 kg 12 kg 14 kg 16 kg 20 kg para ahorrar tiempo en la busqueda de una camara

Alcance| 746 mm 946 mm 1300 mm 1100 mm 917 mm 1300 mm compatible. *En el escenario de paletizacién




INTELIGENTE

Una integracion perfecta entre cobots y vision artificial.

= Integracién de manos y ojos para una solucién que ahorra tiempo y mano de obra

= Potente funcidn de vision: la combinacion de la vision artificial tradicional y la vision artificial basada
en |A ofrece al usuario una funcion de vision completa que incluye posicionamiento por vision, medi-
cion, inspeccion de defectos, OCR y lectura de codigos de barras

= Gestione facilmente tanto el brazo robético como las funciones de vision con un Unico software, lo
que elimina la necesidad de aprender dos programas distintos y las preocupaciones sobre la compati-
bilidad del sistema o los problemas de interfaz
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= Vision integrada TM, integrada en un solo sistema = Integracion de sistemas separados para el brazo
robdticoy la vision externa.

Vision TM integrada Brazo robético + Vision externa

Requiere un mecanismo adicional

4 Todo en uno i 4
Camara para la integracion

Los cables tendidos externamente

pueden provocar problemas como
cables enredados o tirados o polvo
resultante de la friccion

Cable de sefial de
camaray cable de Cables guiados internamente
alimentacion.

Slstema‘de. t Ca?ara’\tgolo; de iMaerl]foque Configuracién complicada de lente,

reconocimiento automatico, fuente de tuz - camara, fuente de luz y software

por vision incorporada, diversas aplicaciones

Programacion de Integrado en un software TMflow™ Zlecesndad_ de _njarllejazr lafltnterfaz

vision y robot para una facil programacion € comuricacion de 2 sortware

diferentes

C El coste del brazo robético Se requiere un cargo adicional de

argar incluye el sistema de vision software/hardware de vision

Una solucion de vision 3D plug-and-play que no requiere integracion
de software/hardware adicional

Cuando los materiales entrantes se apilan o se organizan en diferentes configuraciones, la funcién de
posicionamiento puede volverse ineficaz o menos precisa debido a las limitaciones de la vision 2D de
un robot estandar, que no puede capturar coordenadas 3D. Para superar este desafio, Techman Robot ha
introducido TM 3D Vision™, una solucién de vision artificial 3D con una cdmara 3D Plug&Play designada,
disefiada para ampliar la gama de elementos reconocibles por el sistema de vision y mejorar la precision

tanto del posicionamiento basado en la vision como del movimiento del brazo.
-
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Robotdela Camera3Ddela Softwaredela o e

empresa A empresa B empresa C
La solucidn tradicional Solucidén todo en uno
Requiere mas tiempoy costos laborales paraintegrar  Reduce significativamente los costos y esfuerzos de
el brazo robético, la camara 3D y el software de integracion, mantenimiento y problemas de
diferentes marcas. responsabilidad.
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Caracteristicas

= La unificacion del software 3Dy la interfaz TMflow™ logra una alta integracion y una facil operacion.

= No se requiere ningln controlador de vision adicional. No es necesario realizar complicadas
configuraciones de protocolo de comunicacion del sistema

= Se puede utilizar con la funcién de verificacion de colisiones y prevenir posibles riesgos de colision.
Esto es muy recomendable para las aplicaciones de Bin Picking aleatorias
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= Posicionamiento 3D de un solo elemento

= Recoger materiales dispersos



SENCILLO

Mas libertad para programar el Cobot

TMflow™ es un software facil de usar que le permite crear y editar tareas de robots a través de una
interfaz grafica utilizando una serie de nodos de funciones, lo que facilita que los usuarios nuevos
aprendan nuestra programacion basada en flujo sin ninguna experiencia en robdtica. Si prefiere la
programacion no grafica, experimente una forma mas flexible de programar utilizando el nuevo
Script Node y Script Project. La funcién Script permite a los ingenieros experimentados programar
con légica compleja y editar libremente tareas del robot mediante la compilacion de codigos. jAdopte
el método que mas le convenga y disfrute codificando con una libertad incomparable!
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= U basada en flujo = Script para programacion légica compleja

Cree una interfaz personalizada con TMcraft para un segundo desarrollo.

TMcraft es una nueva arquitectura que le permite crear su propia interfaz de usuario personalizada o
programa en segundo plano y integrarlo en TMflow™, nuestro software de programacion de cobots.
Ofrece la libertad de desarrollar aplicaciones plug-and-play de terceros utilizando C# y desarrollo
WPF. Ademas, hay disponible un asistente para facilitar el desarrollo de aplicaciones de alto nivel,
como soldadura, paletizado y lijado, lo que facilita la personalizacion y la creacion de las aplicaciones
que necesite.

= Los desarrolladores pueden desarrollar
nodos en su propio entorno et s

= Embeber en TMflow™ utilizando plugins

Vision integrada con posicionamiento en un solo clic

TM Landmark
Elrobot general tiene el sistema de coordenadas

a construido en su base; cuando la posicion relativa
Ix entre los objetos y el robot cambia, el robot
. requiere un reajuste. Con TM Landmark, el sistema

p2

2«3 i Pl de coordenadas se basa en el punto de referencia, el

P3 O3 robot solo necesitara escanear el punto de referencia

y la informacion de las coordenadas se puede

* Sistema de coordenadas  * Sistema de coordenadas actualizar sin reajuste. jEsto estd especialmente
con TM Landmark en otro robot

recomendado para robots con AGV!

Calibracion visual

La placa de calibracién TM puede reducir en gran
medida la complejidad del proceso de calibracion
visual. Ya sea que los usuarios estén usando una
camara EIH, ETH o Upwardlooking, simplemente
coloque la placa de calibracion debajo de la cdmara,
presione el boton y TMvision™ hara todo el trabajo.

Aplicacion de vision incorporada
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TM AlI+™ Trainer

TM Image Manager

Integrar completamente las manos, los ojos y el cerebro en el campo de
la automatizacion.

TM Al+™ Trainer es una herramienta de software que le ayudara a gestionar datos de imagenes,
configurar pardmetros de entrenamiento de IA y entrenar modelos de IA. La solucién de IA puede
ayudarle a entrenar un modelo que se adapte a sus necesidades sin esfuerzo. Este modelo de IA se
puede aplicar tanto al brazo robdtico como a la vision artificial, formando asi una potente combinacion
de brazo (cobot), ojo (vision artificial) y cerebro (IA). La interfaz de usuario, facil y sencilla, ayuda al
usuario a introducir de forma rapida y cdmoda la tecnologia de vision artificial en la produccion. La IA
que incorpora el sistema de vision puede eliminar eficazmente los problemas de calidad derivados de la
fatiga o los errores humanos.

Caracteristicas

= Una interfaz gréfica facil de aprender.

= Disefiado como un software basado en navegador al que se puede acceder desde cualquier lugar con un
navegador web.

= Todos los datos de imagen utilizados para el entrenamiento del modelo de IA se almacenan en una base de
datos local para garantizar la seguridad de los datos clasificados de la empresa.

= Potente tecnologia de vision artificial con capacidades que incluyen deteccidén de anomalias, clasificacion,
deteccién de objetos y segmentacion semantica.

4 pasos para facilitar el entrenamiento de modelos de IA

Recopilar datos de imagenes

= Tome varias fotos del objeto y subalas a
TM Al+™ Trainer.

Recopilacion
. ’
de imagenes

TM Al+™ Trainer

> = Seleccionar el tipo de tarea de vision:

Anotacion clasificacion, deteccién, segmentacion,

' - ' deteccion de anomalias.

= Etiquetar las muestras de imagenes
cargadas.

= Configurar los parametros de entrenamiento
y comenzar el entrenamiento.

Entrenamiento = Evaluar el resultado del entrenamiento.

Importar modelo de IA

= Descargar el modelo de IA entrenado
desde TM Al+™ Trainer a TM Robot o una
camara externa.

= niciar la inferencia de IA

Implementacion

Trazabilidad integral de la calidad de su producto

Después de que una empresa vende su producto a los clientes, a menudo debe lidiar con los comentarios
o las quejas de estos. Por lo tanto, las empresas deben establecer un sistema integral de trazabilidad de la
calidad. TM Image Manager es una herramienta de software altamente compatible con la funcidn de
vision de TM Al Cobot.

Puede ayudarle a gestionar eficazmente los registros de inspeccion de calidad de cada producto. El
inspector puede supervisar el progreso de la inspeccion en tiempo real y los resultados se registran
automaticamente como datos de imagen. Estos datos pueden revisarse en cualquier momento para
aumentar la precision de la inspeccion.

Ademas, se puede mejorar el curriculum de calidad y reducir el coste potencial de las actividades de
servicio posventa.

Caracteristicas

= Interfaz basada en navegador para un funcionamiento intuitivo y sencillo

= Gestione lasimagenesy los resultados de las inspecciones a través de la base de datos para satisfacer
las necesidades de copia de seguridad y busqueda

= El usuario puede filtrar las imagenes de la inspeccion de calidad por diferentes condiciones, como

la hora, la orden de trabajo, el cddigo de barras, etc., en cualquier momento

Ayuda a los inspectores a comparar las imagenes de la inspeccion y el articulo estandar para reducir

eficazmente la probabilidad de errores de juicio

= Elusuario puede planificar y disefiar la configuracion de la inspeccidn para realizar un seguimiento
en tiempo real de la posicion, el resultado y el progreso de la inspeccion

= Inspeccion de la configuraciony = Copia de seguridad y bisqueda = Interfaz de doble verificacion
revision del progreso del historial de inspecciones humana



Arquitectura operativa de vision artificial

La interfaz grafica del sistema de vision integrado de TM Al Cobot elimina la necesidad de programacion Ejemplos de ap[icacién
y permite un proceso fluido desde la recopilacion y anotacion de imagenes hasta el entrenamiento
y laimplementacion. Es una solucion ideal para las pequefias y medianas empresas (pymes) que
carecen de un departamento de IA o software. A lo largo de la produccién, Al Cobot acumula
valiosos datos del historial de produccion, lo que permite a las empresas realizar un seguimiento,
analizar e integrar esta informacion para prevenir de forma proactiva los defectos, mejorar la calidad
y reducir los costes. de montaje

Inspeccion

= Comprobacidn si los neumaticos = Comprobar si todos los cables
estan envueltos con pelicula de PE estan conectados correctamente

Capturay identificacion

TM Al Cobot

TM AI+™ AOI Edge Clasificacion --

= Brazo robético con visiony IA . P . -
. = Clasificar diferentes materiales = Reconocimiento del sabory de la
incorpodada para muebles de madera corteza de la pizza

= Integracion facil de cdmaras

i o Inspeccion i
# # Entrenamiento de modelos de defectos
Implementar el de redes neuronales. = Identificar objetos con dafios = Comprobacién de si hay restos
N modelo de IA S .-
: s en el borde de metal en la superficie
S - TM Al+™ Training Server
: T™ Al+™ Co :
Subirimagenes : ... ARICIDIEEEATN | .0 ¢ Subirimégenes = Software de entrenamiento
e & 2 de modelos de IA
YXY ° Image Manager  EXXRR Conteo

= Facil de aprendery de operar

/Deteccion

Cargue imagenes e
implemente el modelo de
IAatravés de laintranet de

: = Contando la cantidad del = Deteccidn de objetos y
la fabrica :

objeto en la bandeja posicionamiento 3D

Almacenamiento y

recuperacion de imagenes

Inspeccion de rayones
/cortes /abolladuras

TM Image Manager
g g = Comprobacion de rayones en = Comprobacién de abolladuras
= Software de gestion de contactos DRAM en piezas metalicas

imagenes AOI

Ejecute entrenamiento, revision y recuperacion . Haga una copia de segu ridad

de iméagenes de IA a través del navegador de todas las imégenes de
inspeccion AOI y establezca la
trazabilidad del producto

= Lectura de texto de etiquetas = Lectura de texto de etiquetas



TM Plug&Play™ Solution

Certificado por TM, integracion perfecta y listo para usar tras la instalacion.

TM Al Cobot colabora con proveedores de equipos periféricos para crear un ecosistema TM Plug&Play™
completo. Cada producto certificado TM Plug&Play™ ha sido calibrado y probado por Techman Robot y
los proveedores de equipos periféricos. Esto garantiza que los usuarios se beneficien de una experiencia
optimay un rendimiento altamente fiable del robot, al tiempo que se reducen significativamente el
tiempo y los costes de mano de obra asociados a la produccion de hardware y la programacion de la
automatizacion.

Comience a usar en 5 minutos

Adquiera

(2D Descargar el paquete Aplicary probar Programa de agtp’matizacién
: W de software de edicion

Adquiera la solucion
TM Plug&Play™

Introduccion a la linea de produccion simple, eficiente y rapida

PAQUETE
DE
HARDWARE

PAQUETE e

DE -,
SOFTWARE @@ | -

Release

= Ejemplo de atornillar Plug&Play

TMPlug&Play”™
Certificado TM, perfecta integracion y utilizable tras la instalacion

TM Robot trabaja con proveedores de equipos periféricos para construir conjuntamente un ecosistema
integral TM Plug&Play™. Cada producto TM Plug&Play™ certificado ha sido calibrado y probado por
TM Robot y proveedores de equipos periféricos. Esto garantiza que los usuarios reciban la experiencia
de usuario 6ptimay la calidad operativa del robot mas confiable.
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HIWIN IDS Ensenso Igus® KILEWS Mindman All-in-One Gripper Murrplastik
Electric Gripper X-series N36/N46 3D camera 3D e-chain TM Kit - PMA Tubes  Screw Driver Solution for TM Robot (3-Finger) Murrplastik FHS-SH-Set
NABELL NITTOSEIKO Pick and OnRobot OnRobot OnRobot Pickit
Robot Flex Drive System PD400TM Sander 2FGT Screwdriver Pickit3D Vision Solution
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RoboDK Simulation and Offline Robotiq Robotiq Adaptive Gripper, Schmalz SCHUNK Changing by SCHUNK SCHUNK Collaborative
Programming Software for TM FTS-300-TM-KIT 2-Finger 85/140 TM Kit FXCB - Plug & Work Portfolio gripping EGP-C

Techman Robot

AL

SMC Magnet Gripper TOYO Weiss Robotics Zimmer ZLIN ROBOTICS More Information on
Unit for Collaborative Robots CHY2B-S80 GRIPKIT-CR-PRO-L HRC-03 TM-Kit Universal Mobile Stand www.tm-robot.com




Al Cobot Especificacion de la serie S

Especificacid Especificacion

TM12S-M TM5S-X TM7S-X TM12S-X TM14S-M TM20S-M TM25S-M
Peso 23.9kg 35.5kg 22.9kg 33.3kg 23.9kg 35.5kg 22.9kg 33.3kg 23.6kg 35.2kg 22.6kg 33kg 33kg 33.3kg 82.1kg 81.1kg 33kg 33.3kg 82.1kg 81.1kg 32.7kg 33kg 81.8kg 80.8kg
Carga (til maxima 5kg 6kg kg 12kg 5kg 6kg Tkg 12kg 5kg 6kg Tkg 12kg 14kg 20kg 25kg 30kg 14kg 20kg 25kg 30kg 14kg 20kg 25kg 30kg
Alcanzar 946mm 1800mm 758mm 1300mm 946mm 1800mm 758mm 1300mm 946mm 1800mm 758mm 1300mm 1100mm 1300mm 1902mm 1702mm 1100mm 1300mm 1902mm 1702mm 1100mm 1300mm 1902mm 1702mm
Gamas |1, J2,4,J5,6 +/-360° +/-360°
conjuntas J3 +/-158° +/-166° +/-152° +/-162° +/-158° +/-166° +/-152° +/-162° +/-158° +/-166° +/-152° +/-162° +/-159° +/-162° +/-166° +/-170° +/-159° +/-162° +/-166° +/-170° +/-159° +/-162° +/-166° +/-170°
J1 210°/s 130°/s 210°/s 130°/s 210°/s 130°/s 210°/s 130°/s 210°/s 130°/s 210°/s 130°/s 130°/s 130°/s 100°/s 100°/s 130°/s 130°/s 100°/s 100°/s 130°/s 130°/s 100°/s 100°/s
J2 210°/s 130°/s 210°/s 130°/s 210°/s 130°/s 210°/s 130°/s 210°/s 130°/s 210°/s 130°/s 130°/s 95°/s 100°/s 100°/s 130°/s 95°/s 100°/s 100°/s 130°/s 95°/s 100°/s 100°/s
Velocidad 5 210°/s 210°/s 125°/s 130°/s 130°/s 210°/s 125°/s 130°/s 130°/s 210°/s 125°/s 130°/s 130°/s
J4 225°%s 225°/s 160°/s 195°/s 195°/s 225°/s 160°/s 195°/s 195°/s 225°/s 160°/s 195°/s 195°/s
45 225°/s 225°/s 190°/s 210°/s 210°/s 225°/s 190°/s 210°/s 210°/s 225°%/s 190°/s 210°/s 210°/s
J6 450°/s 450°/s 225°/s 225°/s 225°/s 450°/s 225°/s 225°/s 225°/s 450°/s 225°/s 225°/s 225°/s
Max. Velocidad 4.5mfs 4.5m/s 4.5m/s 5.2m/s 5.2m/s 4.5m/s 4.5m/s 5.2m/s 5.2m/s 4.5m/s 4.5m/s 5.2m/s 5.2m/s
Repetibilidad +/-003m [ +/-010m [ +/-003m [ +/-003m [ +/-003m [ +-0.10m [ +/-003m [ +/-0.03m | +/-0.03m [ +/-0.10m [ +-0.03m [ +/-0.03mm +/-0.03mn +/-0.05mn +/-0.05mn +/-0.05mn +/-0.03mm +/-0.05mn +/-0.05mn +/-0.05mn +/-0.03mn +/-0.05mn +/-0.05mm +/-0.05mn
Grado de libertad 6 juntas giratorias 6 juntas giratorias
Peso de la caja de control 13.5kg | 8.9kg | 13.5kg 13.5kg | 16.3kg | 8.9kg | 11.7kg | 13.5kg | 16.3kg

Entrada digital: 16 / Salida digital: 16 Entrada digital: 16 / Salida digital: 16

Caja de control — - — — - —
£/s Entrada analdgica: 2 / Salida analégica: 2 Entrada analdgica: 2 / Salida analdgica: 2
Conexién de Entrada digital: 3 / Salida digital: 3 Entrada digital: 3 / Salida digital: 3
herramienta. DO_0 (DO-0/Al) / DO_1 (DO-1/RS485-) / DO_2 (DO-2/RS485+) DO_0 (DO-0/Al) / DO_1 (DO-1/RS485-) / DO_2 (DO-2/RS485+)
Fuente de alimentacién de E/S 24V 2.0A para caja de control; 24V 1.5A para herramienta 24V 2.0A para caja de control; 24V 1.5A para herramienta
L 1P65 (brazo robético) 1P65 (brazo robético) 1P65 (brazo robético) IP65 (brazo robético) 1P65 (brazo robético) IP65 (brazo robético)
Clasificacion P IP54 (Caja de control) IP54 (Caja de control) IP54 (Caja de control) IP54 (Caja de control)
Consumo de
energfa tipico 240 W 400 W 240 W 400 W 240 W 400 W 240 W 400 W 240 W 400 W 240 W 400 W 400 W 580 W 400 W 580 W 400 W 580 W
Temperatura 0~50°C 0~50°C
Limpieza 1SO Clase 3 1SO Clase 3
Fuente de alimentacién 100~240 VAC, 50~60 Hz | 24~60VDC | 100~240 VAC, 50~60 Hz 100~240 VAC, 50~60 Hz 200~240 VAC, 50~60 Hz | 24~60VDC | 48~60VDC | 100~240 VAC, 50~60 Hz 200~240 VAC, 50~60 Hz
Interfaz de E/S 2XCOM, 1XHDMI, 3XLAN, 2XUSB2.0,4XUSB3.0 2XCOM, 1XHDMI, 3XLAN, 2XUSB2.0,4XUSB3.0
Comunicacién RS-232/RS-422/RS-485, Ethernet, Modbus TCP/RTU (maestro y esclavo) RS-232/RS-422/RS-485, Ethernet, Modbus TCP/RTU (maestro y esclavo)
Admite opcionalmente tarjetas de red especificas de PROFINET, EtherNet/IP, EtherCAT, CC-Link " Admite opcionalmente tarjetas de red especificas de PROFINET, EtherNet/IP, EtherCAT, CC-Link "
pfongt:ar;‘;:ign TMflow (basado en diagrama de flujo), TMscript (basado en script), TMcraft (basado en desarrollador) TMflow (basado en diagrama de flujo), TMscript (basado en script), TMcraft (basado en desarrollador)
Certificado por TUV ISO 13849-1, 1SO 10218-1, ISO/TS 15066 Certificado por TUV ISO 13849-1, 1SO 10218-1, ISO/TS 15066
T Certificado por SGS UL1740, CAN/CSA Z424-14 (R2019) Certificado por SGS UL1740, CAN/CSA Z424-14 (R2019)
CE, NSF/ANSI 169 (opcional), SEMI S2 (optional) CE, N:El/wAlNSSZI (IOGFii(gr?:li)onal), CE, SEMI S2 (optional) CE, N:E@Nsszl (IOG;ti(gE:;;)nal)’ CE, SEMI S2 (optional) CE, Ngg@hg (106;](25:;)0"3[)’ CE, SEMI S2 (optional)
Peso de la caja de control 7.2kg 7.2kg 7.2kg 7.2kg
Dimensiones de la caja de control 156.5x359.0 x322.1 mm 156.5x359.0 x322.1 mm 156.5x359.0x322.1 mm 156.5x359.0 x 322.1 mm
Clasificacién IP N/A N/A N/A N/A N/A N/A N/A
Fuente de alimentacién 200~240 VAC, 50~60 Hz 42~60VDC 200~240 VAC, 50~60 Hz 200~240 VAC, 50~60 Hz 42~60VDC 200~240 VAC, 50~60 Hz
tipif:(’j‘:“e"r::rgl,a 240 W 400W 240 W 400W 240 W 400W 240 W 400 W 240 W 400W 240 W 400W 400W 400W 400W
Funcién de IA Clasificacién, Deteccidn de Objetos, Segmentacidn, Deteccién de Anomalias, Al OCR Clasificacion, Deteccién de Objetos, Segmentacidn, Deteccién de Anomalias, Al OCR
solicitud Posicigpamiento, lectura dg 'c)édigos' (:1e bf)lrras 1D/2D, OCR', Posici.o'namiento, lectura dg FédigO§ Qe bfirras 1D/2D, OCR,
deteccion de defectos, medicién, verificacion de ensamblaje A deteccion de defectos, medicion, verificacion de ensamblaje N/A
Precisién de Posicionamiento 2D: 0,1 mm ‘@ Posicionamiento 2D: 0,1 mm "?
posicionamiento Posicionamiento 3D de referencia TM (punto de trabajo alejado de la referencia 100/200/300 mm): 0,10/0,20/0,33 mm ‘@ Posicionamiento 3D de referencia TM (punto de trabajo alejado de la referencia 100/200/300 mm): 0,10/0,20/0,33 mm @
0jo en mano (integrado) Camara en color con enfoque automatico y resolucién de 5 M, distancia de trabajo 100 mm ~ oo Cémara en color con enfoque automatico y resolucién de 5 M, distancia de trabajo 100 mm ~ co
0Ojo a mano (opcional) Admite un maximo de 2 cdmaras GigE 2D o 1 cdmara GigE 2D + 1 cdmara 3D Admite un maximo de 2 cdmaras GigE 2D o 1 cdmara GigE 2D + 1 cdmara 3D
Detecci6n de fuerza ‘® Opcional Deteccién de fuerza @ Opcional ~ Deteccién de fuerza standard  Deteccién de fuerza ™ Opcional ~ Deteccién de fuerza standard  Deteccién de fuerza“® Opcional ~ Deteccidn de fuerza standari
Rango +/-300 N +/-300 N
F;'_?fia Precision 2%FS. 2%F.S.
Exactitud 5.5%F.S. 55%F.S.
Rango +/-30 Nm +/-30 Nm
pariorer | Precision 0.3%F.S. 0.3%F.S.
Exactitud 5%F.S. 5%F.S.

*(1) Para obtener las especificaciones detalladas, contacte con el departamento de ventas o con el agente.

*(2) Los datos de esta tabla son mediciones realizadas en el laboratorio de TMy la distancia de trabajo es de 100 mm. Tenga en cuenta que, en aplicaciones practicas, los valores relevantes pueden variar
debido a factores como la fuente de luz ambiental, las caracteristicas del objeto y los métodos de programacién de vision, que pueden afectar la precision.

*(3) Consulte el sitio web oficial de TM Plug&Play para conocer los modelos de cdmara compatibles con TM Robot.

*(4) Opcional en otros modelos; el peso total aumentard en 500 g.

*(1) Para obtener las especificaciones detalladas, contacte con el departamento de ventas o con el agente.

*(2) Los datos de esta tabla son mediciones realizadas en el laboratorio de TMy la distancia de trabajo es de 100 mm. Tenga en cuenta que, en aplicaciones practicas, los valores relevantes pueden variar
debido a factores como la fuente de luz ambiental, las caracteristicas del objeto y los métodos de programacién de vision, que pueden afectar la precision.

*(3) Consulte el sitio web oficial de TM Plug&Play para conocer los modelos de cdmara compatibles con TM Robot.

*(4) Opcional en otros modelos; el peso total aumentara en 500 g.




TM Al Cobot Especificacion

Especificacion

Especificacion

TM5-700 TM5-900 TM5M-700 TM5M-900 TM5X-700 TM5X-900 TM12 T™M14 TM16 TM20 TM12M TM14M TM16M TM20M TM12X TM14X TM16X TM20X

Peso 22.1kg 22.6kg 22.1kg 22.6kg 21.8kg 22.3kg 32.8kg 32.5kg 32kg 32.8kg 32.8kg 32.5kg 32kg 32.8kg 32.5kg 32.2kg 31.7kg 32.5kg

Carga Gtil maxima 6kg 4kg 6kg 4kg 6kg 4kg 12kg 14kg 16kg 20kg 12kg l4kg 16kg 20kg 12kg l4kg 16kg 20kg
Alcanzar 746mm 946mm 746mm 946mm 746mm 946mm 1300mm 1100mm 917Tmm 1300mm 1300mm 1100mm 917mm 1300mm 1300mm 1100mm 917mm 1300mm

J1,J6 +/-270° +/-270° +/-270° +/-270° +/-360° +/-360° +/-270° +/-270° +/-270° +/-270° +/-270° +/-270° +/-270° +/-270° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360°

Gamas conjuntas J2,J4,J5 +/-180° +/-180° +/-180° +/-180° +/-360° +/-360° +/-180° +/-180° +/-180° +/-180° +/-180° +/-180° +/-180° +/-180° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360°
J3 +/-155° +/- 166° +/-163° +/-155° +/-166° +/-166° +/-163° +/-155° +/-166° +/-166° +/-163° +/-155° +/-166°

J1,J2 180°/s 120°/s 120°/s 120°/s 90°/s 120°/s 120°/s 120°/s 90°/s 120°/s 120°/s 120°/s 90°/s

J3 180°/s 180°/s 180°/s 180°/s 120°/s 180°/s 180°/s 180°/s 120°/s 180°/s 180°/s 180°/s 120°/s

Velocidad J4 225°/s 180°/s 150°/s 180°/s 150°/s 180°/s 150°/s 180°/s 150°/s 180°/s 150°/s 180°/s 150°/s
J5 225°s 180°/s 150°/s 180°/s 180°/s 180°/s 150°/s 180°/s 180°/s 180°/s 150°/s 180°/s 180°/s

J6 225°/s 180°/s 180°/s 180°/s 225°/s 180°/s 180°/s 180°/s 225°/s 180°/s 180°/s 180°/s 225°/s

Max. Velocidad 4m/s 4m/s
Repetibilidad +/-0.05mm +/-0.1mm
6 juntas giratorias

6 juntas giratorias

Entrada digital: 16 / Salida digital: 16 Entrada digital: 16 / Salida digital: 16

Grado de libertad

Caja de control r - > —— - o

E/s Entrada analdgica: 2 / Salida analdgica: 1 Entrada analdgica: 2 / Salida analdgica: 1
Conexién de Entrada digital: 4 / Salida digital: 4 Entrada digital: 4 / Salida digital: 4

Entrada analdgica: 1/ Salida analdgica: 0

herramienta. Entrada analégica: 1/ Salida analégica: 0
24V 2.0A para caja de control; 24V 1.5A para herramienta 24V 2.0A para caja de control; 24V 1.5A para herramienta

Fuente de alimentacion de E/S
Clasificacién IP IP54 (brazo robético) IP54 (br?zo robético)
IP32 (Caja de control) IP32 (Caja de control)
Consumo de energia tipico 220W 300 W
Temperatura 0-50°C 0-50°C
Limpieza ISO Clase 3 ISO Clase 3
Fuente de alimentacién 100-240 VAC, 50-60 Hz 22-60 VDC | 100-240 VAC, 50-60 Hz 100-240 VAC, 50-60 Hz 22-60VDC | 24-60 VDC | 100-240 VAC, 50-60 Hz
3XCOM, 1 XHDMI, 3XLAN, 4XUSB2.0,2XUSB3.0 3XCOM, 1 XHDMI, 3XLAN, 4XUSB2.0,2XUSB3.0

RS-232, Ethernet, Modbus TCP/RTU (maestro y esclavo)
Admite opcionalmente tarjetas de red especificas de PROFINET, EtherNet/IP, EtherCAT, CC-Link "
TMflow (basado en diagrama de ftujo/script)

Interfaz de E/S

L RS-232, Ethernet, Modbus TCP/RTU (maestro y esclavo)
Comunicacion — —
Admite opcionalmente tarjetas de red especificas de PROFINET, EtherNet/IP, EtherCAT, CC-Link ‘@
TMflow (basado en diagrama de ftujo/script)
1SO 13849-1, 1SO 10218-1, ISO/TS 15066 1SO 13849-1, 1SO 10218-1, ISO/TS 15066
CE, SEMI S2 (opcional)

Certificacién d
CE, SEMI S2 (opcional)
IA'y vision robética IAy vision robdtica

Clasificacion, Deteccion de Objetos, Segmentacion, Deteccién de Anomalias, Al OCR

Entorno de programacién

Funcién de IA Clasificacion, Deteccidn de Objetos, Segmentacion, Deteccion de Anomalias, Al OCR

Posicionamiento, lectura de cédigos de barras 1D/2D, OCR,

.. Posicionamiento, lectura de cédigos de barras 1D/2D, OCR,
Solicitud s R . iy i X
deteccién de defectos, medicion, verificacion de ensamblaje deteccion de defectos, medicion, verificacion de ensamblaje N/A
Posicionamiento 2D: 0,1 mm *@ N/A Posicionamiento 2D: 0,1 mm *@

Posicionamiento 3D de referencia TM

Precision de posicionamiento Posicionamiento 3D de referencia TM
(punto de trabajo alejado de la referencia 100/200/300 mm): 0.24/0.53/1.00 mm *@ (punto de trabajo alejado de la referencia 100/200/300 mm): 0.24/0.53/1.00 mm *@

Ojo en mano (integrado) Cémara en color con enfoque automatico y resolucion de 5 M, distancia de trabajo 100 mm ~ oo Camara en color con enfoque automatico y resolucién de 5 M, distancia de trabajo 100 mm ~ oo
Admite un maximo de 2 camaras GigE 2D o 1 cdmara GigE 2D + 1 camara 3D *© Admite un maximo de 2 camaras GigE 2D o 1 cdmara GigE 2D + 1 camara 3D *©

0jo a mano (opcional)
*(1) Para obtener las especificaciones detalladas, contacte con el departamento de ventas o con el agente. *(1) Para obtener las especificaciones detalladas, contacte con el departamento de ventas o con el agente.
*(2) Los datos de esta tabla son mediciones realizadas en el laboratorio de TM y la distancia de trabajo es de 100 mm. Tenga en cuenta que, en aplicaciones practicas, *(2) Los datos de esta tabla son mediciones realizadas en el laboratorio de TM y la distancia de trabajo es de 100 mm. Tenga en cuenta que, en aplicaciones practicas,
los valores relevantes pueden variar debido a factores como la fuente de luz ambiental, las caracteristicas del objeto y los métodos de programacion de vision, que los valores relevantes pueden variar debido a factores como la fuente de luz ambiental, las caracteristicas del objeto y los métodos de programacién de vision, que
pueden afectar la precision.

pueden afectar la precision.
*(3) Consulte el sitio web oficial de TM Plug&Play para conocer los modelos de cdmara compatibles con TM Robot.

*(3) Consulte el sitio web oficial de TM Plug&Play para conocer los modelos de cdmara compatibles con TM Robot.




Especificacion de software

Requisitos de instalacion de TM Al+ Trainer

Requisitos de Software

Version del software TM Al+ Tranier ~ Ver. 2.20
Requisitos de hardware

Sistema operativo Ubuntu 22.04 *®
UPC Procesadores Intel® Core™ i7 de séptima generacion o superior
RAM 32 GB o mas
Compatible Unicamente con GPU NVIDIA Turing, Ampere y Ada Lovelace @3
. L. Recomendadas:
Tarjetas graficas

NVIDIA GeForce RTX serie 40 (4060 Ti de 16 GB o superior),
NVIDIA Quadro RTX serie (4000 Ada de 20 GB o superior).
Almacenamiento 2 TB o mas (se recomienda SSD)

Interface de comunicacion Ethernet

Ayuda de idioma EN, TW, CN, DE, ES, FR, JP, KO, PT, TH, VI

*(1) Si TM Al+ Trainer estd instalado en un host que ya ejecuta TM Image Manager, la RAM debe ser de al menos 64 GB.

(2) TM Al+ Trainer no se puede instalar en un entorno virtual en un ordenador personal, como VirtualBox.

*(3) No se admiten otras GPU que no sean NVIDIA, como las GPU NVIDIA serie 50 con arquitectura Blackwell.

*(4) Tampoco se admiten las GPU NVIDIA basadas en otras microarquitecturas, como la serie GeForce RTX 40 (arquitectura
Ada Lovelace).

*

Requisitos de instalacion de TM Image Manager .

Requisitos de Software

Versién del software Ver. 2.20

Requisitos de hardware
Systéme d'exploitation Ubuntu 22.04 *®

CPU Gen 7T inteli7 ou plus
RAM 32 GB o superior
Stockage SSD 2TB-8TB

Interface de communication Ethernet
Prise en charge linguistique  EN, TW, CN, JP, KO, TH
Observacion Admite hasta 10 TM Al Cobots y Al+ AOI Edges para transmision de imagenes continua y simultanea "®

*(1) No se permite la instalacion de Image Manager en entornos virtuales de computadoras personales, como VirtualBox.
*(2) Cuando se establezcan mas de 10 conexiones con transmisiones de imagenes simultaneas, los usuarios deben
evaluar los posibles riesgos de sobrecarga del sistema.

Contactez-nous

SEDE

TECHMAN ROBOT INC.
5F., No. 58-2, Huaya 2nd Rd., Guishan Dist., Taoyuan City, 333411, Taiwan
TEL: +886-3328-8350 | EMAIL: tmsales@tm-robot.com

COMPANIA SUBSIDIARIA

TECHMAN ROBOT (SHANGHAI) LTD.

Room 402, Building 6, No. 1158 Zhongxin Rd., Songjiang District, Shanghai, 201615, China
TEL: +86-021-37748058 # 60105 / +86-13621868920 / +86-15002148013

EMAIL: TRI_Sales_China@tm-robot.com

SUCURSAL

* SUCURSAL DE SHANGHAI

No.6, Valley 66 Sanzhuang Rd., Songjiang Export Processing Zone, Shanghai, 201600, China | TEL: +86-021-37748068 #60105
= SUCURSAL DE CHONGQING

FO, No. 18 Zongbao Rd., Shapingbai District, Chongging, 401331, China | TEL: +86-23-88288168 #10351 / +86-17782160499
= SUCURSAL DEL SUR DE CHINA

2107A, Building C, Huanzhi Center, Longhua Street, Longhua District, Shenzhen City, Guangdong Province, China

TEL: +86-183-6086-5487 | EMAIL: TRI_Sales_China@tm-robot.com

= OFICINA EUROPA

Staalindustrieweg 21 NL-2952 AT Alblasserdam, Netherlands

EMAIL: TRI_Sales_NL@tm-robot.com

= SUCURSAL DE COREA

No0.904, 99, Centum dong-ro, Haeundae-gu, Busan, 48059, Republic of Korea

TEL: +82-10-6382-1619 | EMAIL: daniel.yun@tm-robot.com

* SUCURSAL EN JAPON

T461-0001 Aichi, Nagoya, Higashi Ward, Izumi, 2 Chome-21-28 5F

EMAIL: tmsales@tm-robot.com
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