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1. SEGURIDAD

FANUC no es, ni se presenta, como una empresa experta en sistemas de seguridad, ni de los
aspectos de seguridad especificos de su empresa y/o su personal. Garantizar los pasos necesarios
para la seguridad de todo el personal que opere con un equipo Fanuc, es responsabilidad del
integrador del equipo, del propietario y del empleado o usuario final.

El nivel adecuado de seguridad para su aplicacion o instalacion puede determinarse mejor por
profesionales del sistema de seguridad. Por lo tanto, FANUC recomienda que cada cliente consulte
con tales profesionales para proporcionar un puesto de trabajo que permita la aplicacion, uso y
sistemas de operacion de un equipo Fanuc con seguridad.

FANUC recomienda que todo el personal que vaya operar, programar, reparar o de alguna manera
usar un equipo robotizado Fanuc, reciba previamente un curso de formacion, de manera que le sea
familiar el manejo de todo el sistema.

1.1. PAROS DE EMERGENCIA
Ante una situacion de “Fault” provocada por cualquier tipo de fallo o paro de emergencia, el

armario de control del robot no permite entrada de potencia al servoamplificador con lo que el
robot nunca se movera.

1-Paro de Emergencia del Panel Operador Estandar (SOP)

EMEGENCY
STOR

@ @% Botén de emergencia
CFF

profin

SRVO-001 Operator panel E-stop

2-Paro de Emergencia de la consola de programacion Teach Pendant (TP)

OO0 O] Botdn de emergencia

DDDDG
DD o000
Seccan
BEES000
oooo000
CoocO0D

SRVO0-002 Teach pendant E-stop



3-Paro de Emergencia Externo via Hardware con doble canal de seguridad.

Conexién del paro emergencia externo para R-J3

j Imtefrapsor externa de parada de emargencia

— —

‘valado
e
I —l

? Inferrupter de entrada OniOH Serva

——  —
e

;mmm FEMC A | BT R | L
R FRLTENEIF LR

ff':ii.":."::'::':
L LTI TITLT T ] ﬁ*w—ol
GEQRECRRERER
Hterrwm de entrada ée descanexlin Serve
!

Conexion del paro emergencia externo para R-J3i

SRVO-007 External emergency stops



4-Paro de Emergencia Externo via Software mediante entrada de sistema (UOP) UI[1: *IMSTP]:

Entrada *IMSTP Ul [1] Siempre activada, contacto negado. Estd en ON en estado normal.

Esta sefial tiene el mismo efecto que la sefial de paro de emergencia, pero se controla por software.
La operacion del robot se para inmediatamente. También se para la ejecucion del programa.

Se genera una alarma y se desconecta la potencia del servo.

Usar simultaneamente con la emergencia externa via hardware.

SRVO-037 SVAL1 IMSTP input
1.2. SELECTOR ON/OFF DEL TEACH PENDANT

Interruptor de la consola
de programacion

ON - Permite mover el robot de manera manual ya que habilita la consola.

Permite ejecutar un programa de manera manual.

Permite hacer modificaciones de los programas y modificar configuraciones.
OFF - Condicién necesaria para el lanzamiento en automatico de cualquier programa.

1.3. INTERRUMPOR DEADMAN

Botan Deadman

Tres posiciones:

Suelto - SRVO-003 Deadman switch released, con TP en ON.
Apretado 1- Permite movimiento y ejecucion de programas manualmente, con TP en ON.
Apretado 2- SRVO-003 Deadman switch released, con TP en ON.

El interruptor deadman se utiliza como dispositivo de activacion. Cuando se activa la consola de
programacion, este interruptor permite solo el movimiento del robot mientras se sujeta el interruptor
deadman. Si se libera este interruptor, el robot se para por emergencia.



1.4. VALLADO DE SEGURIDAD

El vallado de seguridad se cablea via hardware mediante doble canal de seguridad de manera similar

gue la emergencia externa.

Instalacien incorrecta Y
B
r - r -
. A
B
Instalacion correcta
Fa 1 B
i JE-I‘ I—‘-l .’//-f
/ 4 S
."'r . I'-. e ?' /
/.-- h—‘ #
P il

SRVO-004 Fence open

Entrada asociada al vallado de seguridad Ul [3:*SFSPD]

Enchufe de seguridad
Cuando s quita el enchufe de seguridad, el contacto esta ablerto

%

Entrada de velocidad de seguridad *SFSPD = Safety Speed. Contacto normalmente cerrado. Estado
normal a ON. Si esta sefial cae, el programa y el robot paran, actuando la velocidad programada en la
variable $SCR.$FENCEOQVRD. Si tras abrir el vallado de seguridad queremos mover el robot en
manual (estando el selector T1, T2, Auto en modo Auto) , la velocidad no sobrepasara el valor

| | +Entrada SFSPD

especificado en $SCR.$SFJOGOVLIM.

Y si queremos ejecutar un programa, en estas condiciones, la velocidad no sobrepasara el valor

especificado en $SCR.$SFRUNOVLIM.
Nota: Ver capitulo de Variables del Sistema para mas informacion.

Circuito de
control para
parar el robot




1.5. INTERRUPTOR DE SELECCION DE MODO

El modo de operacion seleccionado puede bloguearse quitando su llave.
Cuando se cambia el modo por medio de este interruptor, el sistema del robot se para con fallo:

J Interruptor de 3 posiciones
,-'r- con Nave
/
r
|
7
a1 A
~ i — - —
1 & ooceae Déacﬁ%
Kl |
0]
"
| |

AUTO: Modo automético. SYST-040 Operation mode AUTO Selected.

El panel operador se activa. Se activa el vallado de seguridad. El programa del robot puede arrancarse
via CYCLE START con llave en LOCAL o via remota a través de una entrada de sistema UOP con
llave en REMOTE.EI robot puede operarse a la velocidad méaxima especifica.

SI [8: CE/CR select b0] =ON

SI[9: CE/CR select b1] =ON

T1: Modo de prueba 1. SYST-038 Operation mode T1 Selected.

El programa puede activarse so6lo desde la consola de programacion.

El robot no puede operarse a velocidad mayor de 250 mm/sec. Se desactiva el vallado de seguridad.
SI [8: CE/CR select b0] =ON

S| [9: CE/CR select bl] =OFF

T2: Modo de prueba 2. SYST-039 Operation mode T2 Selected.

El programa puede activarse so6lo desde la consola de programacion.

El robot puede operarse a la velocidad méaxima especifica. Se desactiva el vallado de seguridad.
S| [8: CE/CR select b0] = OFF

S| [9: CE/CR select bl] = OFF

Llave en posicién R-J2 R-J3 R-J3i Epsilon-Vag
T1 Puede ser extraida | Puede ser extraida Puede ser extraida Puede ser extraida
T2 Puede ser extraida | No puede ser extraida | No puede ser extraida | No puede ser extraida
AUTO Puede ser extraida | Puede ser extraida Puede ser extraida Puede ser extraida




VARIACION DE LOS AJUSTES DEL INTERRUPTOR DE TRES MODOS.

. Velocidad de
Vallado de ; Unidades que fz
Interruptor de 9 . TP activado/ operacion del
tres modos prot((i(l:)uon SFSPD desactivado TP deadman Estado del robot ar?:ﬁgzpse programa
especificado
Paro de emergencia (apertura del
ON Apretado vallado de seguridad)
Liberad Paro de emergencia (deadman,
Puerta ON Iberado | anertura del vallado de seguridad)
Abierta Paro de emergencia (apertura del
Apretado .
OFF vallado de seguridad)
Liberado Paro de emergencia (apertura del
AUTO vallado de seguridad)
. p Velocidad
& Apretado Operativo Solo TP programada
Puerta on Liberado Alarmay paro (deadman)
Cerrada . Arranque Velocidad
OFF AETEEEE O externo (*2) programada
: ] Arranque Velocidad
LiEzrEsle O externo (*2) programada
& Apretado Operativo Sélo TP Velocidad T1
Liberado Paro de emergencia (deadman)
Puerta :
. ON Paro de emergencia (T1/T2y TP
Abierta oFr Apretado desactivada)
. Paro de emergencia (TL/T2y TP
T Liberado desactivada)
& Apretado Operativo Sélo TP Velocidad T1
Liberado Paro de emergencia (deadman)
Puerta :
ON Paro de emergencia (TL/T2y TP
Cerrada or Apretado desactivada)
. Paro de emergencia (TL/T2y TP
Liberado desactivada)
Velocidad
ON Apretado Operativo Sélo TP programada
(*3)
Puerta ON (+4) Liberado Paro de emergencia (deadman)
Abierta Apretad Paro de emergencia (TL/T2y TP
OFF pretado desactivada)
: Paro de emergencia (TL/T2y TP
T2 Liberado desactivada)
Apretado Operativo Sélo TP Ve
ON programada
Puerta Liberado Paro de emergencia (deadman)
Cerrada on Paro de emergencia (TL/T2y TP
Apretado -
OFF desactivada)
: Paro de emergencia (TL/T2y TP
Liberado desactivada)
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2. TIPOS DE UNIDADES MECANICAS

Un robot se caracteriza por:
Su ndmero de ejes: de 4 a 6 ejes.
Su carga util: de 3 Kg. a 400 Kg.
Su repetibilidad: de +/- 0.04 mm a 0.5 mm.
Su aplicacion: Ciertos modelos ya se disefian con caracteristicas concretas para la aplicacion a la
cual van a ser destinados.

Definicion de “ROBOT”, acordada en el European Standard EN775, 1992:

‘Robot manipulador industrial: Maquina manipuladora con varios grados de libertad, controlada
automaticamente, reprogramable en posicion, velocidad y aceleracion, la cual puede ser ubicada en un
lugar fijo o movil y destinada para uso de automatizacion industrial.”

Serie ARC Mate: Soldadura al ARCO

Arc Mate 50i Arc Mate 50iL

R-J2 Mate controller / R-J3 | controller R-J2 Mate controller / R-J3 | controller

e ey

6 ejes — 3 Kg. 6 ejes— 3 Kg.
R =700 mm R =856 mm
Arc Mate 100i Arc Mate 120i Arc Mate 120iL
L
et "-~=:| 5
4 ;-‘,J;f’?— o )’
L Vit
| P |
<
'lﬁ
6 ejes — 6 kg 6 ejes — 16 kg 6 ejes — 10 kg
R = 1368 mm R = 1605 mm R =1813 mm

Arc Mate 100iT-120iT-120iLT

r == \ (L‘
(N

1 eje lineal
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Serie LR Mate: Manipulacion, carga y descarga de maquinas herramienta.

LR Mate 100i LR Mate 120i LR Mate 200i LR Mate 200iL LR Mate 1001 B
High Speed / Clean Room Long Arm Long Arm
R-J2 Mate controller R-J2 Mate controller R-J2 Mate controller / R-J3 | controller R-J3i B Mate controllerr

5ejes—3abkg 5ejes —3 kg 6 ejes — 3 kg 6 ejes —3 kg 5 ejes -5 kg
R =615 mm R =835 mm R =700 mm R =856 mm R =620 mm

Serie M: Manipulacion, Paletizacion.

6 ejes — 6 kg 6 ejes — 16 kg 6 ejes — 10 kg
R = 1368 mm R = 1605 mm R =1813 mm

M-7T10:W

6 ejes — 6 kg 6 ejes— 16 kg 6 ejes—45 kg 6 ejes— 70 kg
R =1368 mm R = 1605 mm R =1893 mm R =1893 mm
M-410iHS High Speed / Freezer M-410iHW High Weight M-410iWwW

4 ejes — 100 kg 4 ejes — 250 kg 4 ejes — 400 kg
R =3139 mm R =3139 mm R =3139 mm

12



Serie A: Ensamblaje, pick-up.

A-520i (Morfologia “Scara”: ejes paralelos)

4 ejes — 20 kg
R =900 mm

Serie S: Soldadura por puntos, manipulacion, todo tipo de aplicaciones.

S-430if Standard ~ S-430iL/80 Brazo largo S-430iL/125 Brazo largo

S-430IW
R :

HED| pre

Carga pesada
R

6 ejes — 130 kg 6 ejes — 80 kg 6 ejes — 125 kg 6 ejes — 165 kg
R =2643 mm R =3002 mm R =3002 mm R =2643 mm
S-430iW/200 Carga pesada S-430iR/165Potencia S-30iR/130Potencia

6 ejes — 165 kg 6 ejes — 130 kg
R =3093 mm R =3093 mm
S-430iU S-430iCL Invertido S-430iCF Compacto
?%‘HM m I 1]

il

Z : |
. . j@ " — 1
6 ejes — 130 kg 6 ejes — 165 kg 6 ejes— 165 kg
R =2336 mm R=1716 mm R =1418 mm

13



S-900iL

6 ejes — 15 kg 6 ejes — 200 kg 6 ejes — 220 kg 6 ejes — 400 kg
R =2739 mm R =2488 mm R =3033 mm R =2488 mm

R-2000i / 165F R-2000i / 200F

W o

6 ejes — 165 kg 6 ejes — 200 kg
R =2650 mm R =2650 mm

Serie P: Pintura.

P-10 P-120 P-145 P-200

Abre puertas 6 ejes — 165 kg 6 ejes — 165 kg 6 ejes — 165 kg
R =2650 mm R =2650 mm R =2650 mm R =1932 mm
3 ejes

14



Series Especiales: Ensamblaje, Manipulacion, Carga y descarga, soldadura, aplicaciones concretas.

F-100i F-200i

6 ejes— 75 kg 6 ejes — 100 kg

SR Mate 100i SR Mate 100iH SR Mate 200i

5 ejes— 3 kg 5 ejes—75 kg 7 ejes — 8 kg
1 eje lineal 1 eje lineal 1 eje lineal

15



3. DESCRIPCION DE LA UNIDAD MECANICA

Ejes principales: eje 1, eje 2, eje 3.
Ejes secundarios: eje 4, eje 5, eje 6.

s (= =D ) (4D

Marca Vernier Eje J1 Eje J2 Eje J2 Eje J3 Eje J3

— (@\ \ E%:

Marca trazadora Eje J4

Eje J5 Eje J6

Detalle de las marcas fijas y moviles para cada eje: La posicion de coincidencia entre marcas fijas y
moviles a 0°, indican la posicién de CERO mecénico.

Posicion de Masterizado = Robot en marcas = Posicion de definicion del origen de Sistema de

coordenadas cartesianas WORLD o CERO cartesiano, necesario para que el robot se mueva de
manera lineal.

16



4. DESCRIPCION DEL CONTROLADOR

Bodter 26 pars

o

:!| ﬁ‘ %ﬁ%ﬁﬁssag'ﬁ’:_ & | Bamn __QEUFL-M
;;I___L, _‘ 4:0 :l
\

J

o
{ i
P
I\-_i“/
= ke
B
=
- F -
@ i
e | @ o
"1-35: = 5
Lo = S - -
?..':.';-:;_ ] D
X e &

Controlador R-J3 tipo | Controlador R-J3tipo B Controlador R-J3i tipo B

Servo amplificador

Unidad de venlilacitn
Unidad da de aie gxlzrna

Batén da para ;
oa amarqz:‘\w Bateris wentilacn DG /
Tarjeta del | L ]
panel I il Il[' @
IniedrLiptar
Panel del
operadpe 92 MODD
i 1 i
P

20 (LT sEsEESEEEE

\Il P
15 VST,
| }
19
=]
i 1
f i ¢
Verlilador
Tanata del
AR PARATER process E/S Flane frasare Unidad de para
de emargencia
Intarruptar Tarjata prircipal -
de marcha Cansoia de
Unidad de alimentacitn de polentia Unidad de resistor regenerativo Transformadar

programacion

Urnidad de vendilacdn inferics

Batdn de parg
& AMETgencE

Controlador R-J3i tipo B
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4.1.

DESCRIPCION DEL SOP (PANEL OPERADOR STANDAR)

Pulsadores
configurables

Reset de fallo

Seleccion modo
AUTO/T1/T2

ON : Puesta en servicio
OFF :Fuera de servicio

Inicio de ciclo

A

FHR1
e “.IH:#"[ |f:1 L) CTH

-

T

o)

_E_:EH T ':m kLT

;e e

Paro de
Emergencia

i
a
7]

Seleccién modo

[ En mlo

Remoto

remoto (robot esclavo)

o local (robot maestro)

Bateria litio CPU
agotada

Fallo robot

Puerto serie RS232C
Puerto PCMCIA
Puerto Ethernet opcién

Controlador R-J3 Armario tipo i

| PARQ DE EMERGENCLA md:
Botin da 3
e ] Balan de ———
INTERRUTOR e s
SELECTOR DRIOFF alsrea
AUTOITUTZ "q‘l'_‘"
. e—. " . —
— N B ] | =%
1w s ©) ol W | i o s (W)
O \'*:’-,JJ : =
— ]
([
/ SI—
j =
/
PUERTO RSER
PUERTD PCMCLA

Controlador R-J3i Armario tipo B X-83, X-84

Controlador R-J3i Armario tipo B Standar
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4.2, CONDICIONES DE INSTALACION
Item Model Specifications/condition

Line filter All models Three-phase 200 VAC +10% -15%, 50 q1 Hz;
three-phase 200 to 220 VAC +10% -15%, 60 q1 Hz

Transformer All models Three-phase 220, 240, 380, 415, 460, 480, 500, 550, or 575 V
+10% ~-15%, 50/60 q1 Hz

Input power source capacity ARC Mate 100, S-6 2.5kVA

ARC Mate 120, S-12, A-520i 3kVA
S-700 6.5kVA
S-500 7kVA
S$-420i, M-410i, M-500 12kVA
S$-900 18kVA
Average power consumption ARC Mate 100, ARC Mate 120, 1.0KW
S-6,S-12
§-500, S-700 1.7KW
M-500 2.0KW
Average power consumption S-420i, M-410i 2.5KW
S-900 3.5KW

Permissible ambient temperature | Al models 0xC to 45xC

Permissible ambient humidity All models 75% RH or less, non-condensing, up to 95% RH for a limited
period (within one month)

Surrounding gas All modeis No corrosive gas. When using the robot in an environment with
a high concentration of dust or coolant, consult with your FANUC
sales representative.

Vibration All models 0.5G or less. When using the robot in a location subject to seri-
ous vibration, consult with your FANUC sales representative.

Weight of control unit B cabinet About 180 kg

i cabinet About 100 kg (front cabinet: About 40 kg, rear cabinet: About 60

kg)

Condiciones de Instalacion R-J2
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Elemento Maodelo Especificaciones/condiciéon

Transformador Todos los modelos Trifasico 380 a 415, 440 a 500 VAC
(+10% - 15%) 50/60 HZ = 1Hz

Capacidad de entrada de la ARCMate 100i, M -6 2.5kVA

fuente de alimentacién ARCMate 120 i, M- 16i A— 3 kVA

5204

S—-430iF,S—-430R/130,M - |12 kVA
710 i

S$-430/W,S-430,85-430 {15 kVA
iR/165,M — 410 iH

Consumo de potencia ARC Mate 100 /ARC Mate 120 | 1 kW

promedio iM—-6iM-16i
A-520} 2 kW
S-—-430iF,S-430R/130,M — 25kW
710§
S$-430iW,S-430iL,S 430 3 kKW
iR/165,M - 410 iH

Temperatura ambiente Todos los modelos 0 a 45°C durante el funcionamiento,

admisible y — 20 a 60°C durante transporte y
almacenaje con una temperatura de
coeficiente de 1.1°C/min.

Humedad ambiental admisible | Todos los modelos Humedad relativa: 30% a 95%, sin
condensacion.

Gas del entorno Todos los modelos Se debera proteger el robo cuando
este se instale en ambientes con
abundante cantidad de contaminantes
(polvo, fluido dieléctrico, disolventes,
4cidos, gas corrosivo, y/o sal)

Vibracion Todos los modelos 0.5 G o inferior. Cuando se use un
robot en una ubicacion bajo fueries
vibraciones, consultar el
departamento comercial de FANUC
Robotics.

Altitud Comin a todos los modelos Inferior a los 1000 m s.n.m.

Radiacién ionizada o no Comin a todos los modelos En casos en que ¢l robot se instale en

ionizada

un ambiente expuesto a radiaciones
(microondas, rayos ultravioleta, haz
de laser, y/o rayos X) se deberd
prever su proteccién/apantallado.

S-430iW,S—-430iL,5-430
iR/165

Alrededor de 120 Kg.

S—-430/F, S —430R/130, M -
6i,M~-16i,M-710i,M 410
iH, ARC Mate 100 i, ARC Mate
1204, A-520i

Alrededor de 100 Kg.

Peso de 1a unidad Cabina i
de control
Cabina
B

5-430/W,S-430iL,8-430
iR/165

Alrededor de 200 Kg.

S—-430F, S - 430 iR/130, M —-
6i,M-16i, M-710i,M -410
iH, ARC Mate 100 i, ARC Mate
1204, A—-520i

Alrededor de 180 Kg.

Condiciones de Instalacion R-J3
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item Model Specifications/condition
Transformer All models i 440-480, 500-575 VAC (+10%—~15%)
il 380-415, 440-500 VAC (+10%-15%)
i 200-230, 380-400 VAC (+10%—-15%)
50/60Hz + 1Hz 3phases
Input power source capacity R-2000iA 12KVA
M-6iB 2.5KVA
ARC Mate100iB
Average power consumption R-2000iA 2,5KW
M-6iB 1.0KW
ARC Mate100iB
Pemissible ambient All models 0 to 45 °C during operation, and -20 to 60°C during ship-
temperature ment and storage with a temperature coefficient of
1.1°C/min
Pemmissible ambient All models Relative humidity: 30% to 95%, non-condensing
humidity
Surrounding gas All models An additional protective provision is necessary if the ma-
chine is installed in an environment in which there are rela-
tively large amounts of contaminants (dust, dielectric fluid,
organic solvent, acid, corrosive gas, and/of sait).
Vibration All models 0.5G or less. When using the robot in a location subject to
serious vibration, consult with your FANUC sales repre-
sentative.
Altitude Common to all models Not higher than 1,000m above sea level

lonized and nonionized radiation

Common to all models

A shielding provision is necessary if the machine is
installed in an environment in which it is exposed fo radi-
ation (microwave, ultraviolet rays, laser beams, and/or X-
rays).

Mass of control unit

A-cabinet

Approx. 120kg

B-cabinet

Approx. 180kg

Condiciones de Instalacion R-J3iB
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4.3.

DIAGRAMA DE CONEXIONES GENERAL

M raonsc ummrea L
1
23]

= Il-nlnrmplnr de
!d_ml-ml'l del NE‘

D |_Tarjm 1] runm'nzl] I;
=

—[es ———
INT 24V, EXTHY
| S i b |
E Errempana
[ ExEma. vaLLano
] L
| Oesconee de
BB b IO

a11:

program ackan

[ Dispos. de activacion |

(3 LM onmmackn |

Entrada de potencia &0

Ll

Cansola de 0=

HE—, oy wll
r—L

o

[

|

I

I
g
-

Circuite de
paro de
amsergensia

Enterrugptor
2o mado

LB

J L3

PE
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HF1: Fikrs de muide
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22



i | 8 | 3 F 38 | 0 F #2 [ 5% ] 24 | e )18

Caja B
:::mungm@-nﬂ_ﬁ PR
[Rack] —
[%B A T . : p—
HE
Tarjeta principal [ ] p— | ‘:pﬂé:' |
| | |
Entace ﬂ'vf;:: | |
| |
..... P | |
| | |
| . | |
| :::':‘I;‘ﬂ s Tarjata GPU I I
| o
| Ras FA |L‘-ﬁLEHmnc{ T &cﬁ:amumn | |
|
I
1

________ I W o —— (W) Lok ey () e
¥ = K15 AP
| | wenfiladar 1
| S Ry
Eje auxillar
I ==Y
| ~0p = Ty [ — [ ey
CFRCPICPR GFSA 2] = b | By —EH.EE___._|__ Intartace del
| 1 - I_-upm:uuu J
Joome ! CRMBT +|am|ﬂ PO | ST
fj.;ﬂ:?;ﬂupw | Circulta | — —[ FP1
| interloek [ | CEHE 1 Miﬂ]
— T i Robat
:..:T-I[ I_ _[l] I %@: ﬁa {HE'EIEIU‘}

o (Puerin R8sl crea
| omm (Robat Off)
30W D:’, ] T2 (Eje auxdiar

{11 rHI

—,

0—

D_

0

=

i = SliLT:
0= |
D_.

Dn_u-

=t

0=

D_.

o

O—

f‘i
—aE =
7
basnsd
[t o it
"
SE,

|
7 = I
| oI
| Muesira IF "——---I Ep auxlliar |
| |
[~ AT Resistor da
Lo JPor | S5 L
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5. DESCRIPCION DEL TEACH PENDANT

ETER 3: L P[3] 1000m=m/sec CHTIO DE EMERGEMNCIA: Usar
pugy | 4: L P[4] 500mm/sec FIME esle pulsador en caso de
LEDs de Punia: FALINNING 5: J P[1] 100% FINE @mergencia.
Indica estado de punto d
de soldadura,

Interruptor de Habilita-
cion/inhabilitacion ™
(marcha'paro del
torminal de ensenanza):
Hahilila o inhabilita <l
lerminal de ensenanza

SIHGLE DUAL BACEUP TOUCHUP >

.@@ll@@
m.@ﬁl@~

MENUS: LUse asla tecla
para visualizar la pantalla
diad men

"\

Cursores: Use estas teclas para
desplazar el cursor.

FCTM: Use esta l2cla para
visualizar el menu suple-
mentaris

i

™~

STEP: Use esta tacla para
pasar de la ejecucian por
pasos al ciclo completo,

Teclas de programa; Use
eslas teclas para selecoionar
las opciones del mend.

\\ HOLD: Uz esta tetls para

detener el robot

s i

RESET: Use estatecla para
acysar recibo de una alarma.

/

BACK SPACE: Use esta tecla . . )
para borrar el caracter o el ndmera FWD (avance): Uise asia tecla
alaizquierda del cursar para ejecutar la siguiente
instruccion del programa.
e

[~ Teclas de jog: Uze estas teclas
para mover manualmente &l
redot,

= ", COORD (coordenadas):
Use esta tecla para seleccionar

ITEM: Use esta tecla para selecionar
un slemento por su ndmero,

ENTER: Lise esta tecla para

introducir un valor numerico o

selecoionar un item ded ment.

para selecclonar ofro grupo.

[ &l sistema de coordenadas o
GUN: Use esta tecla para
aplicar presion a cada piiola

Teclas de Jog speed: Lse
esias teclas para ajustar la

vlocidad del robot cuando

S8 Mleve.

de soldadura,

POSN: Use esta tecla para
visualizar la pantalla POSICION.

BU: Use esta tecla para
seleccionar BACKUP para
cada pistola de soldadura.

10: Use estatecla para
visualizar la panlalla E/S,

STATUS: Use esla lacla para
visualizar la pantalla ESTADC,

Pantalla LCD {16°40)
Visualiza programas,
datos, diagnosticos el

Indicadores de estado:
Indican estados de alar-
ma, de funcionamiento,
de ccupado. atc...

JOINT 30 %

1/6

SPOTL Gl

1: & P[1] 100% PINE
2: 3 P[2] 70% CNTSO

Key sheet para Spot Tool

[
iyl Pulsador de PARADA
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Indicadores de estado;
Indican estados de alar-
ma, de funclonamianto,
de ocupada, elc.,,

BFOT1 Gl JOINT 30 &%
1/6

1z
23
3:
4z
51

[End]

100% FINE

70% CHTS50
1000mm/ sec CNT30
500mm/sec FINE
LEDs de Punio: 100% FINE
Indica estado de punto
de soldadura

Intetruptor de Habilita-
cion/inhabilitacion ™
[marcha'para del
terminal de ensefanza):
Hakbilita o nhabalita &l
terminal de ensefanza

POINT EINGLE

r
1

MENUS: Use esta tecla
para visualizar la pantalia
del meng

Cursores: Use aslas leclas para
desplazar el cursor

STEP: Use esla lacla para
pasar de ka ejpcucion por
pasos al ciclo completo

BESET: Use asla lzcla para /

acusar recibo de una alarma

..--"'"ﬂf

BACK SPACE: Use eslaleda
para borrar el caracler o el ndmero
d la izquisrda dal cursor

ITEM: Use esta tecla para salecionar
un elementa por sU pdmera,

Panlalla LCD {16*40):
Visualiza programas,
datos, diagnisticos ate,

Pulsador de PARADA
DE EMERGEMNCILA: Li=ar
este pulsador en caso de
ETEenCia.

FCTN: Llzo eata tecls para
[ visualizar 21 mena suple-
mentario

Teclas de programa: Use
estas teclas para seleccionar
las opciones del ment.

\\ HOLD: Use esla tecla para

detensar e mabot,

FWD (avance): Use esta tecla
para acutar la slguiante
instruccion del programa

. Teclas de joq: Lse astas teclas

para mower manualmente el
Tt

ENTER: Lze esta tecla para

intre-ducin un valor numerico o

seleccionar un item del ment.
POSN: Use esta tecla para
visualizar [a pantalta POSICION,

GUIN: Use esta tecla para
aplicar presion a cada pistola
de soldadura,

BU: Use estatecla para
seleccionar BACKUP para
cada pilola de soldadura,

0 Use esta tecla para
visualizar la pantalla E/S.

ETATUS: Uze exla lacla para
visualizar la pantalla ESTADO

Key sheet para Spot Tool Renault, VW-Seat, Opel

25

", COORD (coordenadas):

Use esta tecla para seleccicnar
ol sisterna de coordenadas o
para seleccionar oiro gEupo.

Teclas de Jog speed: Use
eslas leclas para ajustar la
velocidad del robaol cuando
S8 [THIEVE.



Inzcruction kame
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Nuevo Teach Pendant “I-pendant” para el controlador R-J3i.
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TEACH PENDANT R-J

TEACH PENDANT R-J2

TEACH PENDANT R-J3

TEACH PENDANT R-3Ji

Compatible

i
(14
14
(@]
(]
5 ‘ Compatible Incompatible Incompatible
CRS1
8 {TEACH Fbit«n,mi )
E WEA MR-205
3 .
O - :
THIS CONNECTOR IS NOT MOUNTED OM GEA;;AJ:C"P;‘KA,.
Compatible
e L ACH PENDANT OPERA
[ o 881 .——I CRS1
KSBA i 1 D
o~
i
(14
&
. Programar, no mover, siempre
2 Mover y programar, no carga de Programar, no mover, siempre fallo fa?lo doble canal. no car 2
- software CRSI doble canal, no carga software software 9
8 (TEACH PENDANT)
= il 7
=2
O
(&)
THIS COMMECTOR IS NOT HOUNTED ON STANDARD PAMEL,
Compatible
©
3 [ s
(14
14
8 i
. Mover y programar, no carga i Compatible
< Incompatible yprog 9 | b
o) software | Interface estandar monocromo
]
14
% 1 TXTP
2 RXTH
U (EMGDM)
4 TPEN!
iy
7”
Compatible
Visualizacién monocromo para
version soft inferior a la V6.20
Visualizacién “i pendant” para
V6.20y posterior.
=
=
04 ]
14 @i
8
. Mover y programar, no carga : i
5 Incompatible OVery programar, no carg Compatible :
software i
(@] } i
14 i
|_ i
=2
O 1 TXTP
o e RATP
3 (EMGDM)

—a 4 TPEN!
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leed sheet para :

o [ JFAULT
o [_1HOLD
Shl [ ISTEP

= [JBusy

= [ JRUNNING
[ JvoENBL
[ IPROD MODE
[ 1TESTCYC
[_1JOINT
[Ixyz

T4

[ ]TooL
O | OFF  ON

Renault, VW-Seat, Opel  Arctool

[ FauLT
| |HOLD
[ 1STEP
[ IBusy
[ I RUHHING
1

1

[ ]

[ JJOINT
C1xyz

[ ]TooL
{OFF o] ]

Handling tool

NJCCCOm
| |]33CCC) |

LED FUNCION

FAULT FAULT LED indica que ha saltado una alarma.
HOLD LED indica que se esta pulsando el boton HOLD o se recibe la sefal

HOLD HOLD

STEP STEP LED indica que esta bajo el modo de operacién de paso a paso.
BUSY LED se enciende mientras el robot esta trabajando. También se

BUSY enciende cuando la CPU realiza otros trabajos que no estan relacionados
con el movimiento del robot. (copiar, pegar, imprimir......)

RUNNING RUNNING LED indica que se esta ejecutando el programa.

GUN ENBL | Indica que puede abrirse o cerrarse la pinza.

WELD ENBL | Indica que puede realizarse la soldadura por puntos.

I/O ENBL

Indican que se activan las sefiales de E/S.

WELD ENBL | WELD LED, cuando se ilumina, indica que se activa la soldadura al arco.

ARC ESTAB LED, cuando se ilumina, que la soldadura al arco esta en

ARC ESTAB cUrso

DRY RUN DRY RUN LED, cuando se ilumina, indica que se selecciona el modo de
operacion, utilizando la puesta en marcha en seco.

JOINT JOINT LED se ilumina cuando se selecciona el movimiento JOINT como
sistema de coordenadas de movimiento manual.
XYZ LED se ilumina cuando se selecciona el movimiento cartesiano

XYZ (JGFRM, WORLD o USER) como el sistema de coordenadas de moviento
manual.

TOOL TOOL LED se ilumina cuando se selecciona el movimiento de la herramienta

(TOOL) como sistema de coordenadas de movimiento manual.
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Mumero de linea actual
Indica el nimero de linea del
programa siendo ejecutado.

Programa que se

Slstema de coordenada de avance manual (Tipo Jog)
Indica el tipe actual de Jog

Avance/relraceso TP disponible
FBD esta indicado cuando |a consola
esta activada y configurada entonces

Ssta seculando g l arrancar desde la consola asta
i o prohibido.
Programa que se SAMPLE1 1 PRUSED =gl
esla editando — ™ SAMPLE1 JOINT 30% Estado de ejecucian

PAUSED i/é Indica ABUHTED. PAUSA o HUNNING

Desbordamiento de tasa de alimentacion
El desbordamiento especifica el porcentaje
maximo de tasa de aimentaciin

\ Linea actual y n® total de lineas
Indica &l nimero de lineas de programa en
ejecucian o siendo editadas v el numero

1: J P[1] 100% FINE
2: J P[2] 70% CHTSO
3+ L P[3] 1000cm/min CNT30
Mimerode linea —— ™ 4: L P[4] 500mn/sec FINE
: 5: J P[1] 100% FINE
Simbolo definde —a [Bnd]
programa
Enter value of press ENTER
CHOICE] POSITION
b i
Mensaje

Invita el operador ha teckear datos. El mansaje

depende de la pamalla seleccionada y de la
posicion del cursor.

total de lineas del programa.

Mend de funcidn

Indica la descripcion de la funcidén. El menu depende de la pantalla
seleccionada y de la posicidn del cursor. La descripcion incluyendo []
muestra que el menu de seleccion se esta visualizando cuando la
descripcion esta seleccionada

TECLA

FUNCION

GREEOE

Las teclas de funcion (F) para seleccionar un menu de
funcion en la dltima linea de la pantalla.

=), >

Para habilitar méas tecla de funcién en la pagina
siguiente.

== B W

La tecla MENUS para visualizar el menua de pantalla.
La tecla FCTN para visualizar el menu de funcion.

S
=

La tecla SELECT para visualizar la pantalla de

seleccion del programa.
La tecla EDIT para visualizar la pantalla de edicion del

programa.
La tecla DATA para visualizar la pantalla de datos del

programa.

La tecla MAN FCTNS visualiza la pantalla de operacion
manual.

La tecla STATUS visualiza la pantalla de posicion
actual.

La tecla E/S visualiza la pantalla de E/S.

La tecla POSN visualiza la pantalla de posicion actual.
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TECLA

FUNCION

La tecla SHIFT se utiliza para la habilitacion de
movimiento del robot, programar los datos de posicion, y
arrancar un programa.

Las teclas Shift derecha e izquierda tienen la misma
funcion.

Las teclas de movimiento son efectivas mientras se
mantiene pulsada una tecla Shift. Se utilizan para la
habilitacion de movimiento.

La tecla COORD selecciona un sistema de coordenadas
de movimiento manual. Cada vez que se pulsa la tecla
COORD, selecciona el siguiente tipo de movimiento en
el orden: JOINT, JGFRM, World frame, TOOL, USER.
Cuando se pulsa esta tecla mientras se mantiene
pulsada una tecla Shift, aparece un menua de
movimiento para el cambio del sistema de coordenadas.

La tecla variacion de velocidad. Cada vez que se
pulsa varia en el orden: VFINE, FINE, 1%, 5%, 50%,
100%. (Cambio del 5% de la cantidad para el 5% o
menos y cambio del 5% de la cantidad para el 5% o
mas.

o]

La tecla FWD o la tecla BWD (tecla *SHIFT)arranca un

programa. Cuando se libera la tecla shift durante la
regeneracion, se interrumpe el programa.

=

La tecla HOLD provoca que se interrumpa un programa.

E"I'EP|
—

La tecla STEP selecciona paso a paso o0 operacion en
ciclo continuo.

@

La tecla PREV vuelve a almacenar el estado mas
reciente. En algunos casos, la tecla no puede volver
inmediatamente al estado anterior.

La tecla ENTER introduce, valida y selecciona un
ndmero o un menda.

BACK
SPACE

La tecla BACK SPACE borra el caracter o niUmero
inmediatamente anterior al cursor.

Las teclas del cursor mueven el cursor.

El cursor es la zona destacada que puede moverse en
la pantalla de la consola de programacion. Esta zona
llega a ser el objeto de operacion (entrada o cambio del
valor o contenidos) de la tecla de la consola de
programacion.

La tecla ITEM mueve el cursor a una linea cuyo nimero
es especificado.

La tecla WELD ENBL (tecla +SHIFT) activa / desactiva
la soldadura.

La tecla WIRE +/- (tecla +SHIFT) alimenta / rebobina el
hilo manualmente.
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1 UTILITIES 1 SELECT
2 TEST CICLE 2 EDIT
3 MANUAL FCTNS 3 DATA
4 ALARM 4 BTATUS
5 1/0 5 POSITION
& SETUP 6 STYSTEM
7 FILE 1
8 g
9 UBER ]
MENUS 0 --HEXT-- 0 ==MEXT--
Pagina 1 Fagina 2
Menu Funcion
UTILITIES La pantalla de utilidad se utiliza para visualizar las pistas.
TEST CYCLE La pantalla de ciclo de prueba se utiliza para especificar los datos para la operacion de prueba.

MANUAL FCTNS

La pantalla de operacion manual se utiliza para ejecutar las instrucciones macro.

ALARM

La pantalla del historial de alarma muestra la historia y detalles de las alarmas.

I/0 La pantalla de E/S para visualizar, forzar, simular y configurar sefiales de entrada y salida.
SETUP La pantalla de ajuste se utiliza para establecer el sistema.

FILE La pantalla de archivo se utiliza para leer o almacenar archivos.

USER La pantalla del usuario muestra los mensajes del usuario.

SELECT La pantalla de seleccion del programa se utiliza para enumerar o crear los programas.
EDIT La pantalla de edicion del programa se utiliza para corregir y ejecutar un programa.

DATA La pantalla de datos muestra los valores en registros, registros de posicién,...

STATUS La pantalla de estado muestra el estado del sistema.

POSITION La pantalla de posicién actual muestra la posicién actual del robot.

SYSTEM La pantalla del sistema se utiliza para establecer las variables del sistema y el mastering.

1 ABORT (ALL) 1 QUICK/FULL MENUS

2 Disable FWD/BWD 2 BAVE

3 CHANGE GROUP 3 PRINT SCREEN

4 TOGGLE SUB GROUP 4 PRINT

5 TOGGLE WRIST JOG 5

[ 6

7 RELEASE WAIT 7

8 a8

9 9

0 == NEIT -- 0 -—= NEXT -=

Pagina 1 Pagina 2

Menu Funcion

ABORT (ALL)

ABORT para abortar el programa actual en edicion.

Disable : . .

FWD/BWD Disable FWD/BWD activa o desactiva las teclas de marcha de programa del TP.

CHANGE Cambia el grupo para la habilitar movimiento. Sélo visualizado cuando se establecen multiples
GROUP grupos.

TOGGLE SUB
GROUP

TOGGLE SUB GROUP bascula el movimiento entre los ejes del robot y los ejes externos.

TOGGLE WRIST
JOG

TOGGLE WRIST JOG en movimiento lineal la mufieca no sigue una trayectoria recta.

RELEASE WAIT

Salta lainstruccién de espera que se esta ejecutando. Cuando se libera el estado de espera,
la ejecucion del programa para temporalmente la instruccion de espera en la linea.

S/ILEJ:\?UKS/FULL QUICK/FULL MENUS bascula el menu entre un menu de pantalla normal y un menu rapido.
SAVE SAVE guarda datos relacionados con la pantalla actual en el disquete o en la tarjeta de memoria.

PRINT SCREEN

PRINT SCREEN imprime los datos visualizados en la pantalla actual.(en ASCII).

PRINT

PRINT imprime de manera exacta los datos en la pantalla actual.(en Binario).
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6. MOVIMIENTO DEL ROBOT

Sosteniendo el TP, presionar el interruptor DEADMAN (pulsador de hombre muerto) en la parte
posterior del TP.

NOTA: Si soltamos el DEADMAN, con el TP a ON se produce error. Para resetear fallo presionar sin
soltar de nuevo el DEADMAN vy pulsar la tecla RESET del TP.

i

Seleccion del sistema de coordenadas:

JOINT: Articulacioén, seleccion de movimiento manual eje a eje.

XYZ: Seleccion de movimiento de coordenadas cartesianas del robot (WORLD, USER, JGFRM).
TOOL: Seleccion de movimiento de coordenadas cartesianas asociado a la herramienta.

JOINT - JGFRM — TOOL — USER — JOINT
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Seleccidn de la velocidad:

>

L
2

E

o\

VALORES DE VFINE FINE MOVIMIENTO CONTINUO
VELOCIAD (pulsos incrementales) (pulsos incrementales) | 1,2,3,4,5,10, 15, 20, ......, 85, 95, 100
Aproximadamente Aproximadamente 0 :
JOINT 0,0001 grados 0,001 grados % velocidad
CARTESIANO Aproximadamente Aproximadamente % velocidad
0,02 mm 0,23 mm

$SHFTOV_ENB=0 ?
$SHFTOV_ENB=1 ?

VFINE, FINE, 1, 2, 3, 4, 5, 10, 15, 20... 85, 95, 100%
VFINE, FINE, 5, 50, 100%

Ejecucion del movimiento:

Para mover, presionar y sostener la tecla SHIFT y mantener pulsada la tecla que corresponda al
sentido en la cual se desea mover el robot. Para detener el movimiento, soltar la tecla de movimiento

0 SHIFT.
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6.1. JOINT

En el sistema de coordenadas especificas JOINT, cada eje puede desplazarse en forma individual, en
direccion positiva o negativa del eje. Se puede mover ejes simultaneamente.

El movimiento en JOINT se mide en “grados °”.

Cada eje posee una marca fisica de 0° (una fija y otra movil).

La posicidn de 0° para cada eje se define como “posicion de masterizado o de marcas”.
Hay que pensar en las teclas de movimiento como J1, J2, J3, J4, J5, J6.

[ JFAULT

[ JHOLD
[_ISTEP
C_1Busy
LI RUNMING
1

L1 ™
L] B
[ A sowT i
]%vZ |k
_]TooL i

OFF ON

6.2. CARTESIANAS: XYZ WORLD (Coordenadas Absolutas fijas)

El sistema de coordenadas WORLD es un sistema de coordenadas cartesianas, tridimensional,
estatico, universal, cuyo origen, se encuentra en un punto conceptual, no fisico, sobre cada unidad
mecanica. Es un sistema definido por el propio software. Es origen para todo movimiento cartesiano.
Viene definido de fabrica. Es fijo e inamovible.

Al mover el robot, éste se mueve y gira el TCP sobre las direcciones y sentidos del sistema de
coordenadas World (propio del robot).

El robot movera todos sus ejes para mantener la linealidad del TCP de la herramienta.

C_JFAULT
CIHoLD
[ ]STER T
CIBusy g
I RUNNING TCP 'J
1 .
] Tool Center Point
—
1 IoiNT
::}-H'H
[JrooL
Mastrizado J1 =0 deg se genera WORLD X =0 mm Posicién actual del dibujo X =1200 mm J1 =0 deg
en J2 =0deg (en barrigarobot), Y =0mm Y =25 mm J2 =0deg
J3 =0deg con origen en Z=0mm Z =800 mm J3=0deg
J4 =0deg W = 0 deg (giro sobre eje X) W =-180deg J4 =0deg
J5=0deg P =0deg (giro sobre ejeY) P=0deg J5=-90 deg
J6 =0 deg R =0deg (giro sobre eje 2Z) R =0deg J6 =0 deg
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6.3. CARTESIANAS: XYZ USER (Coordenadas relativas moviles)

El sistema de coordenadas USER es un sistema de coordenadas cartesianas, cuyo origen viene
definido por el usuario. Se disponen de 9 sistemas de coordenadas USER programables.

Para poder trabajar con ellos:
$USEUFRAME = TRUE (opcion de software J604).

Han de seleccionarse - UFRAME_NUM =1 (1-9) o a través de SHIFT + COORD.

Han de habilitarse -

Han de configurarse -

Entrada directa, método 3 puntos, 4 puntos o PR[].

Es muy util cuando se programa en casa del integrador, se desmonta la célula y se monta nuevamente

en casa del cliente.

Mientras no se seleccione ninguno se toma por defecto el valor del USER 0 que no es otro que
WORLD. Si aun siendo seleccionado alguno de los 9, éste no es configurado también coincidira con

WORLD.

[ IFAULT

CIHOLD
[_ISTEP
CJBusy
C I RUNNING
E_=]

1

—1

1 AT

|:: I %Y E

JvooL

OFF |

6.4. CARTESIANAS: XYZ JOGFRM (Coordenadas relativas fijas)

Eni la figura o ka derecha, las coordenadas ded
sistema 1 de coordenadas del usuario son:

T N
£
3
3

Las coordenadas del sistema 2 de

ooordenadas del uswaric son:

20000 mm

=800.0 mm
BO0.0 mm

0,01 g

.00 gy

S0 deg

T NN

Sistemade -
coordenadas 1
deld usuaric

Sistema de
coerdenmdss 2
e uauaria

Slstema de coordenadas
glohal

El sistema de coordenadas JOGFR es un sistema de coordenadas cartesianas cuyo origen viene definido
por el usuario. Se utiliza para mover linealmente de manera eficaz el robot respecto de un area de
trabajo. A diferencia del USER, las coordenadas JOGFRM no tienen un significado especial, por eso no
se revelan en ningun tipo de pantalla. Se trata de seleccionar la posicion mas conveniente para definir el
sistema de coordenadas de movimiento JOGFR que mas adelante nos sera de gran utilidad a la hora de
mover el robot. Se disponen de 5 sistemas de coordenadas JGFRM programables.

Para poder trabajar con ellos:

Han de habilitarse -

No hace falta

Han de seleccionarse - JOGFRAME_NUM =1 (1-9) o a través de SHIFT + COORD.

Han de configurarse -

Entrada directa, método 3 puntos, 4 puntos.

Mientras no se seleccione ninguno se toma por defecto el valor del JOGFRM 0 que no es otro que
WORLD. Si aun siendo seleccionado alguno de los 9, éste no es configurado también coincidira con

JOGFRM.

[ JFAULT

[JHOLD
[_]STER
Cdeusy
] runminG
|-

]

—1

1 IiMET

|:: I %Y E

ool

OFF O

35



6.5. CARTESIANAS: TOOL

El sistema de coordenadas TOOL es un sistema de coordenadas cartesianas, cuyo origen es definible
por el usuario y programable, es decir, puede ser movil.
Se disponen de 9 sistemas de coordenadas TOOL programables.

Para poder trabajar con ellos:

Han de habilitarse - No hace falta pues ya lo estan.

Han de seleccionarse - UTOOL_NUM =1 (1-9) o a través de SHIFT + COORD.

Han de configurarse - Entrada directa, método 3 puntos, 6 puntos o a través de PR[].

Mueve y gira el TCP del robot en un sistema de coordenadas cartesiano creado sobre la Herramienta
(Tool = EE = End Efector = Elemento Terminal = Herramienta = Pinza, garra, antorcha....).
El usuario tiene la posibilidad de definirlo en:
El punto mas conveniente de la Herramienta.
Antorcha - en la punta.
Pinza soldadura puntos - en el cap fijo.
Pinza multiple - maltiples TCP = multiples TOOL.

En definitiva, el TOOL define la herramienta que se usa en un determinado momento.

Mueve el TCP (Tool Center point o punto central de la herramienta) en direccion X, y, z y gira sobre
x(w), y(p), z(r) en el marco TOOL de la herramienta seleccionado.

Ejemplo de escribir con un lapiz:

Cuando escribimos con un lapiz es mas facil cogerlo y moverlo para escribir cerca de la punta que no
desde la parte alta del lapiz.

CIFAULT 1

IHoLD
[1sTER
[ Jeusy
L1 rRumMmInG
1

1

—

1 IOIMT
[ 1xvr

ToOoL
OFF bl

Y

Coondenadas
Tool

X

Puntn central
Toel
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7. POSICION DEL ROBOT EN EL ESPACIO

Para visualizar la “ posicion actual” del robot en cualquier momento: MENUS, 0-NEXT, 4-POSITION.
La visualizacion de la posicion es independiente del modo de movimiento seleccionado manual activo.
Un robot puede servir como un “metro”.

F2-JOINT: en grados, de la marca movil de cada eje respecto a la marca estéatica de cada eje.

POSITION JOINT 10 %
Joint Tool: 1

Ji: 21.505 J2: -48.755 J3: -12.381
J4: 9.322 J5: 20.388 J6: -74.872

[ TYPE ] INT USER WORLD

F3-USER : Coordenadas del TCP respecto del origen del sistema de coordenadas cartesianas de

usuario USER alla donde haya sido creado (de los 9 que hay el que esté activo en ese momento). X,
Y,Zenmm.w, p, r engrados. Coordenadas relativas.

|POSITION JOINT 10 %
User Frame: 1 Tool: 1
Configuration: NU T, 0, 0, O
X: 734.030 y: 1356.688 z: 751.781
w: 179.995 p: .001 r: -7.426
[ TYPE 1] JINT USER WORLD

F4-WORLD : Coordenadas del TCP respecto el origen del sistema de coordenadas cartesianas

WORLD intuitivo sobre la unidad mecéanica.
X,Y,Zenmm. w, p, r en grados. Coordenadas absolutas.

Si USER (1-9) = WORLD F3y F4 tendran las mismas coordenadas

POSITION JOINT 10 %
World Tool: 1

Configuration: NU T, 0, 0, O
X: 261.174 y: 1093.375 z: -111.219
w: -180.000 p: 0.000 r: -136.220

[ TYPE ] JNT USER WORLD

Practica: Mover el robot y comprobar que los datos de las pantallas van cambiando.
Con J5 a —90° mover el robot en WORLD = USER 0 y encontrar Y=0 mm y Z=0 mm X=0 mm.
Comprobar las distancias con ayuda de un metro.
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Una posicion puede venir expresada de dos maneras:

En JOINT : Valores angulares de cada eje (en grados).
En CARTESIANAS: Coordenadas cartesianas del TCP respecto a un sistema de referencia.
e UT es el numero de TCP activo utilizado en ese punto.

e UF es el numero de USER FRAME = UFRAME = Marco de usuario activo utilizado en ese
punto.

e X, Yy Zson las coordenadas en mm. del TCP respecto al UF activo en ese momento.

e W, Py R son las coordenadas en grados de orientacion de giro TCP respecto a los ejes X, Y, Z
del Marco de Usuario activo utilizado en ese momento.

e CONF es la configuracion de posicion del robot, por ejemplo FLUT 0,0,0:
donde F L U T representa la posicion angular del robot ; con:

F: FLIP Mufieca « girada »(posicionada hacia arriba)
N: NOFLIP Mufieca « no girada »(posicionada hacia abajo)
L LEFT Brazo posicionado a la izquierda

Brazo posicionado a la derecha

R:RIGHT (s6lo para el modelo SCARA)

U: UP Brazo hacia delante posicionado hacia arriba
D: DOWN Brazo hacia delante posicionado hacia atras
T: FRONT Brazo posicionado hacia delante

B: BACK Brazo posicionado hacia atras

donde 0,0,0 representa el giro respectivamente sobre los ejes J4, J5 et J6:

-1 -539°— -180°
0o : -179°—>179°
1 : 180° —»539°
Pasition articulaire E“OSHLDF‘- articulaire de any Positien aiculaire da l'axa J1
de l'axe J5 l'axe J3 G
~<1} P # - i
. L \‘i |" ,"‘:--.'._ _- | b LT .-'.
: : - ‘_‘,.' v_.__-‘.. | ; =1 =
FLIP ; 'i._' . ".-'I B
L o e P
b R
. L J
HEELE UP DOWN BACK FRONT
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8. AJUSTE LIMITE DE EJES

Existen 3 tipos de limitacion del recorrido de ejes: Limites de software.
Limites eléctricos.
Limites mecanicos.

8.1. LOS LIMITES DE SOFTWARE FIJOS

Estos son los primeros limites que se encuentra el robot (si estan correctamente definidos). Cuando un
limite de software es alcanzado, el robot no da fallo, simplemente se para y no permite movimiento en
ese sentido. Para poder volver a mover el robot, es suficiente con mover el robot en sentido inverso.
MENU, O-NEXT, 6-SYSTEM, F1-[TYPE], Axis limits.

JOINT 10 %
AXIS GROUP LOWER UPPER 1/16
1 1 90.00 dg
2 1 ~50.00 90.00 dg
3 1 ~130.00 205.00 dg
4 1 -360.00 360.00 dg
5 1 ~125.00 125.00 dg
6 1 ~360.00 360.00 dg
7 0 0.00 0.00 mm
8 0 0.00 0.00 mm
9 0 0.00 0.00 mm
[ TYPE ]

Para que las modificaciones de limite de software se tengan en cuenta, es preciso apagar y volver a
arrancar el controlador.

8.2. LIMITES DE SOFTWARE VARIABLES (Opcion solo para S-430i seires).

Se puede establecer 3 ajustes diferentes solo para los ejes J1, J2, J3 y el eje externo.
Estos limites se pueden modificar por programa.
MENUS, 6-SETUP, F1-TYPE, Stroke limit. .

5 1/0 ' ™y
& SETUP Btroka limit setup JOINT 30%
T FILE GROUP:1 AXIS:J1
Ho. Lower>-180.0 UPPER<180.0
1z 0.0 deg 0.0 deag
2z 0.0 deg 0.0 dag
3z 0.0 deg 0.0 deg
Default
0: -180.0 deg 180.0 deg
Stroke limit
Active limit:
TR & MRE_GRP[1]. $SLMT J1_MUM=0

O [TEPE] GROOPH AXISE
Fi \ /

Para que las modificaciones de limite de software se tengan en cuenta, es preciso apagar y volver a
arrancar el controlador.

i ™
PRG1 JOINT 30%
1: §MRR GRP[1]. $SLMT_J1_WUM=1
2:  §PARAM GROUP[1]. $SLMT J1_HuM=1

[IHET] [EDCHMD]
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8.3. LIMITES ELECTRICOS (OPCION)

Ciertos limites eléctricos pueden ser modificados, eso depende de los ejes y de los robots. El estado
de los limites eléctricos puede ser visualizados en (opcion)
MENU, O-NEXT, 6-SYSTEM, F1-[TYPE], OT RELEASE

IMANUAL OT Release JOINT 10 %
1/9
AXIS S OT PLUS
1 w FALSE
2 FALSE FALSE
3 FALSE FALSE
4 FALSE FALSE
5 FALSE FALSE
6 FALSE FALSE
7 FALSE FALSE
8 FALSE FALSE
9 FALSE FALSE
[ TYPE ] RELEASE

Si un limite eléctrico esta activado, es imposible mover el robot.
Para poder mover el robot es preciso puentear la cadena de micros eléctricos.
Para ello:
SHIFT + RESET a la vez y mover manualmente.
0
Poner la variable de sistema $MCR.$OT_RELEASE a 1 y mover el robot en modo manual.
No olvide poner la variable de sistema $SMCR.$OT_RELEASEaO!!!

8.4. LIMITES MECANICOS

Es posible reglar ciertos limites mecéanicos; eso depende de los ejes y de los robots. Si sucede que un
limite mecanico es alcanzado, se deben verificar los limites eléctricos y los limites de software.
Normalmente dara una alarma de colision por sobre consumo de motor.
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9. DESBLOQUEO DE FRENOS

El siguiente procedimiento permite desfrenar los robots M6 (Arc Mate 100i) solamente.

1- MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 3- MASTER/CAL, (Si no aparece MASTER/CAL, hacer lo
siguiente: 2-VARIABLES, Aprox. ITEM 100, SMASTER_ENB poner a “1", F1-TYPE, 3- MASTER/CAL),

La instruccion TORQUE [ON] aparece en la parte superior derecha de la pantalla.
Por seguridad, pulsar el paro de emergencia del controlador o del Teach Pendant
(provoca el frenado forzado).

Pulsar sobre SHIFT + F4: TORQUE.

SRV0-002 Teach pendant E-stop

TORQUE = [ON ]
2 ZERO POSITION MASTER
3 QUICK MASTER
4 SINGLE AXIS MASTER
5 SET QUICK MASTER REF
6 CALIBRATE

Press "ENTER" or number key to select.

WARNING: ROBOT MAY DROP
[ TYPE ] YES NO

Pulsar F4: YES para que la instruccion TORQUE [OFF] aparezca arriba a la derecha.
Liberar el paro de emergencia, Pulsar RESET,

Pulsar SHIFT + una tecla de movimiento para liberar los frenos.
i i i ATENCION, EL ROBOT CAE !!!

2- Devolverlo al estado inicial.

Por seguridad, accionar nuevamente el paro del controlador o del Teach Pendant
(provoca el frenado forzado).

La instruccion TORQUE[OFF] aparece en la parte superior derecha de la pantalla
Pulsar F4: YES para que la instruccion TORQUE[ON] aparezca arriba a la derecha
Liberar el paro de emergencia. Pulsar RESET. Ya se puede mover normalmente.

Para los robots de pintura

Una llave esta colocada sobre el controlador para desfrenar todos los ejes a la vez(salvo para el P-
200 donde los ejes se desfrenan independientemente).

Para liberar frenos utilizando el panel de operador, se debera poner el robot en PARO DE

EMERGENCIA. No se podra reinicia movimiento hasta que se embraguen los frenos.
Para liberar frenos, BRAKE ENABLE EN ON. Para embregar frenos, BRAKE ENABLE EN OFF.




Para el resto de robots
Un kit de liberacidn de frenos puede ser suministrado para desfrenar el robot eje por eje.

]
250

LTI

95

Cable to AC power plug

Cable to robot base

Caracteristicas:

La caja liberadora de frenos consta con doble seguridad de manipulacion: Interruptor DEAD-MAN para
habilitacién y pulsador protegido independiente para liberacién de cada eje.

AC220-240V input, 100 DC output.

Desconectar el conector RM1 (freno + potencia motores) de la base del robot.

Conectar la salida del conector de la cajaliberadora de frenos al RM1.

Apretar el pulsador Dead-man de la caja liberadora de frenos

Seleccionar un freno a desenclavar.

Relacion entre tipo de robots y ejes

Pulsador de freno
ROBOT 1 2 3 4 5 6
All robots except those shown below Jl [J2 [J3 |J4 |J5 |J6
AM-100i, M-6i (Models with 2 Brake) - - J2 1J3 |- -
A-520i - - J3 |J1 |- -

Consecuencias mecanicas, estando J2 y J3 recogidos y sin pinza:

desfrenando J2 en S-420if el robot se va hacia atras.

desfrenando J2 en S-430if, R-2000i el compensador lo impulsa hacia delante.

desfrenando J2 en M410iHs, se mantiene en reposo, se puede desmontar motor sin peligro.

Consecuencias eléctricas, estando armario de control sin tension y encoder motor alimentado por
baterias unidad mecanica:

Al conectar de nuevo, aparecen errores. SRVO 038- Pulse Mismatch y Robot not calibrated.

La CPU mantiene los pulsos actuales ultimos antes de la caida de tension mientras que el encoder se
ha movido durante la liberacién de frenos.

En estos casos aparece el error SRVO 038- Pulse mistmach.

Solucién:

1. Opcién a: MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 3- MASTER/CAL, (Si no aparece MASTER/CAL, hacer lo
siguiente: 2-VARIABLES, Aprox. ITEM 100, $SMASTER_ENB poner a “1”, F1-TYPE, 3- MASTER/CAL),
F3-RES_PCA, F4-YES. 06 también.

Opcion b:  (MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE , 2-VARIABLES, Aprox. ITEM 150, $MCR, enter,
$SPC_RESET, poner a TRUE, ella sola se pondra a FALSE).

2. MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 2-VARIABLES, Aprox. ITEM 45, $DMR_GRP, enter, enter.
$MASTER_DONE, poner a TRUE.

3. Quitar tension del armario y conectar de nuevo.
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10. CREACION DE UNA TRAYECTORIA

10.1. CREACION DE UN PROGRAMA

TP en ON, SELECT — F2: CREATE

2 uoper case |

3 Lower Case

--- Create Teach Pendant Program ---
Program Name [. 1
-- End --

Enter program name
ABCDEF GHIJKL MNOPQR  STUVWX  YZ @*.

Seleccionar el tipo de nombre:

F1 F2 F3 F4 F5
Words PRG MAIN SUB TEST
Upper Case | ABCDEF GHIJKL MNOPQR STUVWX YZ_@*.
Lower Case |Abcdef ghijkl mnopqr Stuvwx YX_@*.
Options OVRWRT INSERT CLEAR
Ejemplo :
Escribir FANUC: pulsar 6 veces sobre F1: [F ]
Después desplazar el cursor a la derecha.
pulsar 1 vez sobre F1: [FA ]

2 veces sobre F3 : [FAN
3 veces sobre F4 : [FANU
y 3 veces sobre F1 : [FANUC

[ iy S—

Validar con ENTER, después:

— F2: DETAIL — F3:EDIT
AN N\ 0 AN N\ 0
Program detail JOINT 10 % FANUC JOINT 10 %
1/6 171
Creation Date: 16-Feb-2000
Modification Date: 16-Feb-2000
Copy Source: [ 1
Positions: FALSE Size: 104 Byte
1 Program name: EANUC NI
2 Sub Type: [None 1
3 Comment: [
4 Group Mask: Nl
5 Write protect: [OFF 1
END PREV NEXT POINT TOUCHUP>|

43



10.2. CREACION DE UN PUNTO

Desplazar el robot hasta la posicion deseada, pulsar SHIFT + F1: POINT.

Informacién posicional

Tipo de posicion: tipo de terminacion:
P: Posicién FINE: Fine
PR: Registro de Posicion CNT: Continuo ( 0-100)

CD: Valor (opcional)
Numero o Nombre de
La posicion
1- 32767

/

J P [1] 50% FINE Arc Start [5]

b1 T

Tipo de contiene Velocidad: Opciones del movimiento:
Movimiento: lacoordenada 1 -% No option Arc Start
J: Join 1 —inch/min ACC
L: Lineal 1-deg/sec Coord
C: Circular 1-mm/sec Skip, LBL[]
1-cm/min Offset
1-seg OFFSET, PR[]
Inc
EV
W/INT

10.2.1. Tipos de movimiento hacia un punto

J (Joint): movimiento angular — J P[1] 100% FINE
L (Linear): movimiento lineal — L P[1] 2000mm/s FINE
C (Circular): movimiento circular — C P[2] (de paso)
P[1] 2000mm/s FINE (de llegada)

P[ x: point de départ] i C

P[ 1: point d’'arrivé]
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10.2.2. Tipos de punto

Existen dos tipos de puntos:
Las POSICIONES —» P[ n ]
Los REGISTROS DE POSICION — PR[ n ]

Su formato es el siguiente:

P[n]ouPR| n)]'= [xg?zmm#mmu%&m

Localizacion Orientacion Configuracion Referencia a la herramienta (UT)
y Ref. Usuario (UF) respecto a los
cuales el punto se ha grabado.

10.2.3. Velocidad

La velocidad se puede expresar de varias formas segun el tipo de desplazamiento escogido:

JOINT : valor en % de la velocidad maxima
valor en segundos (un tiempo de llegada es impuesto)

LoC: valor en mm/s
valor en cm/min
valor en segundos (un tiempo de llegada es impuesto)
10.2.4. Precision
La precision o « tipo de terminacién », define como termina el robot el movimiento.

e Precision fina (FINE): para al robot con una precision maxima en posicion

e Continuo (CNT): No para sobre el punto programado

P[2] FINE

e ACCUPATH (CD, CS): opcion de software.

45



10.2.5. Opciones asociadas al punto

Otras opciones de movimiento pueden ser utilizadas a fin de efectuar tareas especificas durante el
desplazamiento del robot. Dependiendo de software instalado algunas pueden no aparecer.
Poner el cursor al final de la linea., —» F4 : CHOICE

{Toos de

d i abmantacian} PR
L R (2 ENT | Valor |
=

lMotion Modify
|1 No option
2 ACC

3 Skip,LBL[]

QLN
5 Offset,PR[
6 Incremental
7 Tool Offset

1:3 pra] 200% Fine
[End]

Select item

[CHOICE]

Instraccion de
mocicn adhcionad

L L Instrucoion de mowimiento de junta de munesca
] BOC fwakid]ssmssssnsssmsunssnesmanansns Instruc. desbordam. Aceleracicn Decederaoicn
Shipy, LEL| T3 smremmrmme e s e Instruccisn de salto
(NEAT =mmemmmmmmmem F——— 111 T e
— Offpat, PR P2 = commmmiocacamasnaaan- Instruceion da condlzian de Disat direcls
Tool gD assusesannaniass asinaanias Instrucoion de Ofiset herramionia
1/2 Tod_ofissd, PA[ P20 v enmn smvmmmmmmnn s Insirucoion de Ofiset harramienta directa
L - U Inatrucsién ineremenal

ol L Instmiccian de luciuscien
ind. EW (wiun) %6 Instruccian EV independenta
EV (uplug) W < oo cscamimsscnissanananans Instruccian EY simultanea

Tt e ' e e e i Instruczion da cdming
[ T T T o —— Estada de giro continug
= 2 1 ) o [ Estado de soldadura de punio

TIME BEFOAE (WALUE) CALL (SUB FRIG) -- - Estada de anls liemps
Eztads de movimiante de coordinads

Movimien o . . o
asc?ciadg at(I)a Wint En un movimiento lineal o del arco, el eje de la mufieca se mueve
~ con un movimiento de la junta, y varian las coordenadas joint.
mufieca
Aceleracién - ., L
celerac 0.,/ ACC (0-150) Establece el régimen de aceleracién/deceleracion al moverse.
deceleracion
. Prov na ram I i ifi ndo n isf
Salto condicional I condicion espesiicada on una metrucqen de condiion de salto.
con interrupcion de Skip, LBL[] P L - : '
programa Cuando se satisface la condicion, cancela el movimiento y ejecuta la
siguiente linea.
Hace moverse al robot a la posicion donde se afiade a la variable de
Offset posicién el valor especificado por la instruccién de condicién de

Offset de posicion
Offset, PR [i:comment]

offset

Hace moverse al robot a la posiciéon donde se afiaden a la variable
de posicion el valor especificado por la instruccién de condicion de
offset y el valor del registro de posicion.

Tool_offset

Offset del TCP
Tool_offset, PR[(GPk:)I]

Mueve al robot a la posicién correspondiente al valor especificado
por la instruccion de offset del utillaje, afiadido a la variable de
posicion.

Mueve el robot a la posicion correspondiente al valor del registro de
posicion, afiadido a la variable de posicion.

Hace moverse al robot a la posicion donde se afiade el valor de la

Incremental INC ; L L
variable de posicion a la posicion actual.

Fluctuacion SOFT FLOAT [i] Activa la funcion de fluctuacion.

. . Ind.EV(i)% Mueve el eje prolongado, independientemente del movimiento del

EV independiente i= 110 100 (%) robot.
. i EV(value)% . . .
EV simultaneo i= 10 100 (%) Mueve el eje prolongado, sincronizado con el robot.

Trayectoria PTH Crea un plan d_e movimiento, utilizando el régimen alcanzable en

operacién continua.
CTVi

Giro continuo i = -100 to 100 (%)

Arranca la ejecucién de giro continuo.

TIME BEFORE t CALL

Antes de la <prog>
ejecucion TIME AFTER t CALL
<prog>

Antes o después del tiempo de finalizacidn especificado, llamar a un
subprograma y ejecutarlo.

t=Ejecucion del tiempo de arranque.

<prog>=Nombre del subprograma.

46




10.3. EJECUCION DE UN PROGRAMA

Manual:

El ciclo puede ser testeado en modo paso a paso mediante la tecla STEP.
SHIFT + FWD ejecuta el programa en sentido hacia adelante « ForwarD ».
SHIFT + BWD ejecuta el programa en sentido hacia atras « BackWarD ».

Automatico:
Modo Local, mediante sefal de marcha del SOP.

-TP en OFF, Reset de fallos.

-Llave T1,T2,AUTO se encuentra en modo AUTO, con lo que las seguridades externas
por hardware quedan habilitadas.

-Controlador en modo LOCAL con lo que se permite el arranque del robot desde el
pulsador de CYCLE START del SOP SI [6] START.

Para ello:
R-J2 y R-J3 - Llave LOCAL / REMOTE en LOCAL
R-J3i - Mend, 0-Next, 6-System, Config, Opcién Local/Remote = Local

-FCTN, 1-Abort All, Select, seleccionar el programa arrancar.
- SI [6] START.

Modo Remoto, mediante sefiales del UOP.
- Se ha de cumplir el protocolo de arranque remoto. Ver capitulo I/O, UOP.
- Mediante Ul Start.
- Mediante RSR
- Mediante PNS.
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11. LAVENTANAEDICION

11.1. ARBOL DEL EDITOR

E?FF

F1 : POINT

— F5 : TOUCHUP

NEXT

F1 : [INST]

__ F5 : [EDCMD]

Insert
Delete
Copy
Find
Replace
Renumber
Comment
Undo

]

O~ o W = Wi

[EDCMD]

11.2. REGISTRAR UNA POSICION POR DEFECTO.

Cuando se graba un punto aparece una estructura por defecto; por ejemplo:
«J P[1] 100% FINE ».

Esta estructura por defecto puede ser elegida presionando:

F1:POINT

Default Motion JOINT 10 %
P 0 \

2 J P[] 100% CNT100

3 L P[] 100mm/sec FINE

1/1
End

ED DEF TOUCHUP>
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Si ninguna de las estructuras propuestas nos conviene, puede ser modificadas F1: ED_DEF

:J P[] 100% FINE
2:J P[] 100% CNT100
3:L P[] 100mm/sec FINE
4:L P[] 100mm/sec CNT100

[CHOICE] DONE

Después seleccionar F4: CHOICE
Cuando la modificacion se haya realizado, salir con la tecla DONE.

11.3. MODIFICAR UNA POSICION

Posicionar el robot a la nueva posicion y poner el cursor sobre el nimero de la linea a modificar.
Después pulsar, SHIFT + F5 : TOUCHUP

AN I\ 0)
FANUC JOINT 10 %
3/6
P[1] 100% FINE
P[2] 100% FINE
P[3] 100% FINE
P[4] 100% FINE
P[1] 100% FINE

[ SR SR SR i Y

Position has been recorded to P[3].-
POINT TOUCHUP>

O poner el cursor sobre el punto a modificar.
F5 : POSITION — F5: [REPRE]

— Joint — Cartesianas
PQ on _Det3 01 I\ PQ on _Deta 01 I\ () 0
PL - -1 P[WT:I CONF:N O 0 O
Ji (i deg J4 9.322 deg X mm W 179.995 deg
J2 -48.755 deg J5 20.388 deg Y 1356.688 mm P .001 deg
3/6 3/6
1:J P[1] 100% FINE 1: J P[1] 100% FINE
2:J 100% FINE 2: J 100% FINE
3:J Iﬁ 100% FINE 3: J I% 100% FINE
4:J P[4] 100% FINE 4: J P[4] 100% FINE
5:J P[1] 100% FINE 5: J P[1] 100% FINE
[End] [End]
Enter value Enter value
DONE  [REPRE] CONFIG DONE  [REPRE]

Y modificar las coordenadas a mano.
Al acabar F4- DONE.
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11.4. EDITOR DE COMANDOS

F5 : [EDCMD]

1/6
M-, P[] 100% FINE
2:3 P[2] 100% FINE
3:3 p[3] 100% FINE |ENTEYSEEEE |
4:3 P[4] 100% FINE | 2 Delete |
5:3 P[1] 100% FINE | 3 Copy |
[End] | 4 Find |
| 5 Replace |
| 6 Renumber |
| 7 Comment |
| 8 Undo |
__________ L +
[ INST ] |EDCMD| >

11.4.1. Insert (Insertar

123 P[5] 100% FINE
&) L Pl6] 2000mm/s FINE

Para insertar una linea (o varias), entre las lineas 12 y 13, colocar el cursor sobre el nimero de la linea
13 (como se ve abajo) después seleccionar INSERT dentro de F5 : [EDCMD]
Escribir la cantidad de lineas a introducir y validar con la tecla ENTER.

12:J P[5] 100% FINE

13

Y L P[6] 2000mm/s FINE
11.4.2. Delete (Borrar)

21:J P[5] 100% FINE

B4 L Pl6] 100mm/s FINE

23:L P[7] 100mm/s FINE
24 : L P[8] 100mm/s FINE

Para borrar las lineas 22 y 23, colocar el cursor sobre la linea 22 y seleccionar DELETE
en F5 : [EDCMD]. Seleccionar el bloque a borrar con las teclas del cursor.

21:J P[5] 100% FINE

Y3 L P[6] 100mm/s FINE
pXY: L P[7] 100mm/s FINE
24 : L P[8] 100mm/s FINE

Responder F4: YES

21:J P[5] 100% FINE
B4 : L P[8] 100mm/s FINE

11.4.3. Copy (Copiar)
F5 : [EDCMD], 3- COPY, desplazar el cursor sobre la primera linea del bloque a copiar.
21:J P[5] 100% FINE

B L Pl6] 100mm/s FINE
23:L P[7] 100mm/s FINE

Pulsar sobre F2 : COPY para fijar la linea de inicio del bloque a copiar, después desplazar el cursor
hasta la dltima linea del blogue a copiar (en nuestro ejemplo, sélo la linea 22 se copia, por tanto el
CUrsor no se mueve).
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21:J P[5] 100% FINE
B4 L Pl6] 100mm/s FINE
23:L P[7] 100mm/s FINE

Pulsar F2 : COPY, para copiar en memoria.

Desplazar el cursor a la linea deseada (siempre pegamos por encima de la linea donde tenemos el
cursor), después pulsar F5 : PASTE.

Varios tipos de pegado se proponen a continuacion :

- F2:LOGIC : pega la estructura del punto sin cotas. — L P[...] 100mm/s FINE

- F3: POS_ID: pega la estructura del punto, la cota = Pos, y la Identificacién = 1d = 6
— L P[6] 100mm/s FINE.

- F4: POSITION : pega la estructura del punto, la cota = Position, pero bajo una Identificacién = n°
de punto diferente —» L P[8] 100mm/s FINE (el punto 8 contiene las coordenadas del punto 6)

- F5: CANCEL: borra la memoria de copia

- NEXT + F2 : R_LOGIC : pega las lineas en orden inverso sin los puntos

- NEXT + F3: R_POS_ID : pega las lineas en orden inverso con los puntos

- NEXT + F4 : R_POSITION : pega las lineas en orden inverso renombrando los puntos

11.4.4. Find (Buscar)

La funcion FIND es una funcion de busqueda de instruccion.
Seleccionar el tipo de instruccion a buscar. Por ejemplo buscar la instruccion « JIMPLBL[32] »:

F5 : [EDCMD] — FIND — JMP/LBL — JMP LBL]...] — introducir 32 con el teclado numérico

A continuacion el sistema buscara desde la posicion actual del cursor.
Para encontrar la instruccion « JMP LBL[32] » siguiente F4 : NEXT
Si la basqueda termina: F5 : EXIT

11.4.5. Replace (Reemplazar)

La funcion REPLACE permite reemplazar una instruccion o modificar las instrucciones de movimiento:
Reemplazar la instruccion « JIMP LBL[2] » por « JMP LBL[3] »:
Seleccionar la instruccion a reemplazar en la lista propuesta:

F5: [EDCMD] - REPLACE — JMP/LBL — JMP LBL][...] — introducir el numero de etiqueta mediante el
teclado: 2 - ENTER

Después el sistema buscara a partir de la posicion actual del cursor.
32:JMP LBL[2]

Introducir a continuacion la instruccién de re-emplazamiento — JMP LBL][...] — introducir el numero de
etiqueta mediante el teclado: 3 — ENTER
32:IMP LBL[ ]
Para reemplazar validar con F3: YES
Para pasar a la linea siguiente pulsar F4: NEXT
Para modificar en modo global escoger F2: ALL
Para salir de la funcién REPLACE, F5: EXIT
11.4.6. Renumber (Renumerar)

Permite renumerar los puntos en orden creciente.
F5 : [EDCMD] - RENUMBER — validar con F4: YES, o anular
con F5: NO

11.4.7. Comment (Comentario)

Hace que en el programa aparezcan y desaparezcan los comentarios relacionados con R[]y con I/O.
También se gestiona a través de la variable: SMNDSP_CMNT =1
11.4.8. Undo (Deshacer)

Anula la ultima accion.
F5 : [EDCMD] —» UNDO — valida con F4: YES, o anula con F5: NO
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12. CONFIGURACION DE UNA HERRAMIENTA

12.1. CENTRO DE HERRAMIENTA (TCP)

Cada vez que grabamos un punto, éste se nos puede representar en grados y en coordenadas
cartesianas. En coordenadas cartesianas, las cotas grabadas, son, de hecho, las del TCP (Tool Center
Point = Punto Central de la Herramienta), respecto del origen del sistema de coordenadas cartesianas
activo en ese momento y elegido previamente por el usuario. (WORLD por defecto).

Por defecto el TCP se encuentra en el centro de la placa del eje 6 del robot.

El TCP es el origen de la referencia herramienta.

La referencia herramienta por defecto esta orientada como se describe en la figura de arriba.
Cuando se crea una referencia de herramienta, el TCP se desplaza al extremo de la herramienta
utilizada. La referencia herramienta puede ser orientada segun el eje de ataque de esa herramienta.

12.2. TIPO DE HERRAMIENTA

Distinguimos 2 tipos de herramientas:
12.2.1. Herramienta simple

Una herramienta simple es una herramienta en la cual el eje de ataque es paralelo al eje Z de la
herramienta por defecto.

5

En este caso la orientacion de la herramienta no cambia respecto al a herramienta por defecto; solo se
desplaza el TCP. El método de aprendizaje de los 3 puntos es el que se elige para memorizar la
herramienta.
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12.2.2. Herramienta compleja

Una herramienta compleja es una herramienta en la cual el eje de ataque no es paralelo al eje Z de la

herramienta por defecto.
A+

En este caso el TCP esta desplazado y su orientacion esté redefinida.
El método de aprendizaje de los 6 puntos es el que se elige para memorizar la herramienta.

12.3. METODOS DE CONFIGURACION

Para definir una herramienta seleccionar
MENU — SETUP — F1: [TYPE] - FRAMES — F3: [OTHER] —» TOOL — ENTER
La pagina TOOL FRAME SETUP aparece:

SETUP Frames JOINT 10 %

Tool Frame Setup/ Direct Entry 1/9

Comment
*hhkAkhAhhhhhiix

H

QO O0OO0OO0OO0CO0O0OOX
[eleoNeolooNoNoNoNa)

B Rk = o e

B Rk = o e e

B Rk = o e

B Rk = o e e

B Rk = o e

B Rk = o e e

B Rk = o e

©oO~NOUIAWN
[eleoNoNoNoNoNoNoNol9
[eNeoNeoNoNoNoNoNoNa)
[eYoNeoNoNoNeNeNoNaN
[eleNeoloNeNoloNoNe)

- B Rk = o e e

Active TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 1
[ TYPE ] DETAIL [OTHER ] CLEAR SETIND

Es posible definir 5 herramientas en R-J2, 9 en R-J3 y 10 en R-J3i. Elegir la herramienta a definir con
el cursor y después pulsar F2: DETAIL.

Para seleccionar el método de aprendizaje deseado, F2: [METHOD] y después elegir entre los 3
propuestos.
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12.3.1. Meétodo de entrada directa de valores

En este método, las coordenadas y orientacion de la herramienta a definir deben ser perfectamente
conocidos.

Estas coordenadas seran introducidas directamente a mano en la ventana siguiente:

F2: [METHOD] — DIRECT ENTRY

Tool Frame Setup/ Direct Entry 1/7
Frame Number:
]

2 X: 0.000

3 Y 0.000

4 Z 0.000

5 W 0.000

6 P 0.000

7 R: 0.000

Configuration: NDB, O, 0, O

Active TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 1
[ TYPE ] [METHOD] FRAME

12.3.2. Método de los 3 puntos

El objeto de este método es el de desplazar el TCP al extremo de la herramienta utilizada. Para ello
tenemos que marcar un mismo punto con 3 orientaciones diferentes y memorizar esas posiciones.

Paso 1.

SETUP Frames JOINT 10 %
Tool Frame Setup/ Three Point 2/4
Frame Number: 1

X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment:
| Approach point 1: UNINIT
Approach point 2: UNINIT
Approach point 3: UNINIT
Active TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 1
[ TYPE 1 [METHOD] FRAME MOVE TO RECORD

Paso 2:

X
—
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Paso 3:

Tool Frame Setup/ Three Point 4/4
Frame Number: 1

X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0

W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment:
Approach point 1: RECORDED

RECORDED
UNINIT

Active TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 1
[ TYPE ] [METHOD] FRAME = MOVE TO RECORD

Estado final de la ventana:

Tool Frame Setup/ Three Point 174
Frame Number: 4

X: 28.1 Y: 53.3 Z: 140.6

onnent: [ EEEEETTTTetemreen -
Comment:
Approach point 1: USED
Approach point 2: USED
Approach point 3: USED

Active TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 1
[ TYPE ] [METHOD] FRAME

Cuando los 3 puntos se han memorizado, las coordenadas x, y, z del nuevo TCP, son visualizadas en
la parte superior de la ventana.

Estas coordenadas son dadas respecto al TCP original de fabrica.

El sentido de la coordenada Z del TCP creado por el método 3P es el mismo que ladel TCP
original del robot.

i A
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12.3.3. Método de los 6 puntos

El objeto de este método es el de desplazar el TCP original del robot a un punto concreto de la
herramienta utilizada y de reorientar la herramienta en base a ese punto.

El sentido de la coordenada Z del TCP creado por el método 6P es diferente que la del TCP original
del robot. En este caso es impuesta por el usuario.

Pasos 1, 2, 3:
Los tres primeros pasos son idénticos a los tres primeros pasos que el método de los tres puntos.
El TCP esta definido y ahora debemos re-orientar la herramienta y memorizar tres puntos adicionales.

Paso 4: Orient Origine Point
Para memorizar el punto de origen de la orientacion, el eje OZ de la herramienta debe estar colocado
verticalmente, como en la figura siguiente.

Tool Frame Setup/ Six Point 5/7
Frame Number: 1
X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment:
Approach point 1: RECORDED
Approach point 2: RECORDED
Approach poin - RECORDED
lor i igi TS UNINIT
X Direction Point: UNINIT
Z Direction Point: UNINIT
Active TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 1
[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE TO RECORD

Paso 5: X Direction Point

Definiremos ahora la orientacion y el sentido del eje X. Para este paso y el siguiente, es mas practico
moverse en el sistema WORLD, con el fin de asegurar que desplazamos horizontalmente el eje OZ de
la herramienta. WORLD — +/- X y/o +/-Y

Tool Frame Setup/ Six Point 6/7
Frame Number: 1 y
X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0 :
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment: e
Approach point 1: RECORDED =
Approach point 2: RECORDED =
Approach point 3: RECORDED =
Orient Origin Point: RECORDED v
int: UNINIT ————— K
Z Direction Point: UNINIT
Active TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 1
[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE TO RECORD
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Paso 6: Z Direction Point

Para dar la direccion en Z, es preciso re-posicionarse sobre el punto de origen de la orientacion. Para
ello colocar el cursor sobre la linea « Orient Origine Point » y después pulsar SHIFT + F4: MOVE_TO.
El robot se re-posicionara sobre el punto memorizado en el paso 4.

Para definir la direccion y el sentido del eje Z.

WORLD — - Z (intentar definir el eje de ataque de la herramienta segun el sentido +2)

v
Tool Frame Setup/ Six Point /7
Frame Number: 1
X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment:
Approach point 1: RECORDED
Approach point 2: RECORDED
Approach point 3: RECORDED
Orient Origin Point: RECORDED +7.
X Direction Point: RECORDED : 4
Iz Direction Point: UNINIT
Active TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 1
[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE TO RECORD

Estado final de la ventana:

Cuando los 6 puntos estan memorizados, las coordenadas X, y, z del nuevo TCP y las orientaciones w,
p y r de la nueva herramienta son visualizadas en la parte superior de la ventana.

SETUP Frames JOINT 10 %
Tool Frame Setup/ Six Point 1/7

Frame Number: 5
X: 30.0 Y: 50.3 Z: 145.2

omment. I EEEET— >
Comment:

Approach point 1: USED
Approach point 2: USED +
Approach point 3: USED
Orient Origin Point: USED
X Direction Point: USED
Z Direction Point: USED

Active TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 1
[ TYPE ] [METHOD] FRAME

Estas coordenadas son dadas respecto al TCP original de fabrica.

El sentido de lacoordenada Z del TCP creado por el método 6P es diferente que la del TCP
original del robot. En este caso es impuesta por el usuario.

12.3.4. Activar la herramienta definida

Para activar la herramienta definida; pulsar F5: SET_IND en la ventana TOOL FRAME SETUP, e

introducir el nUmero de la herramienta, después pulsar ENTER.
O SHIFT+ COORD y cambiar directamente el numero de la herramienta activa.
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12.4. TCP REMOTO “RTCP” (OPCION J624)

La funcién RTCP se utiliza para optimizar movimientos y ayudar en la programacion cuando el robot
manipula una determinada pieza y la ha de mover respecto de un punto fijo.

Con el RTCP desactivado el robot reorienta en cualquier modo de movimiento lineal respecto del TCP
creado. Con el RTCP activado el robot no reorienta respecto de su TCP , sino que reorienta respecto

del RTCP.

Tool frame TCP Tool frama TCP

Remote TCP frame

Remote TCP frame

Ventajas del RTCP
La pinza se fija en el suelo, después el cableado de la herramienta es facil.
No es necesario coger la pinza pesada.

52 %0 Yia Wea

El robot debe girar para guardar el punto dunde cada TCP remoto Cumu el centro de rotacion cambic por La variacion de la posicion de
empezo el irabajo. tmbﬂm, el robot no puede girar para guadar el punto en el cual el TGP
remntn empezu el tra bajo.

con RTCP sin RTCP

Se puede conseguir la operacion de programacion facil por medio de la funcién de movimiento de TCP
remota. Se puede reducir drasticamente el punto de programaciéon. Puede hacerse uniforme el cierre

contra el trabajo.
P d

TCF Remolo TCP no remoto
Facll de empujar el TGP remolo Mo es facil de empujar el
prescindiendo de posicion y TCP remoto.
orientacion,

o ®

TCP Remoio TCP no Remoto ; TCP Remoto -:‘ TCP no Remofo
El robot se mueve con ka velocidad Mo se puede usar el modo de .
G dnaaes, e chlmantbocu ' esnituns phva shugins b veioca IS BRSSO L. SN R,
ealizar s -selincho sltoces; velation . ae puede picricrn y de la posicidn de rabajo. y de la posicidn de frabajo.

realizar un sellado uniferme.
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Configuracion

Antes de usar el RTCP (mover el robot con un RTCP activo o insertar opciones del RTCP dentro de
los programas) hay que configurarlo. Antes de configurar un RTCP, hay que configurar el TCP normal
del robot (ver capitulo anterior).

MENU — SETUP — F1: [TYPE] -» FRAMES — F3: [OTHER] — User/ RTCP — ENTER
La pagina TOOL FRAME SETUP aparece:

" ~
EETUP Frames JOINT 10 %
User/RTCP Setup/Direct Entry 1/5

X b 4 z Commvent
1: ©.0 0.0 0.0 e ok e e ok ok ok ok ok ok ok
2: 0.0 0.0 0.0 AR R AR ERTE RN
3: 0.0 0.0 0.0 Fhk kR A EE Ak E
4: 0.0 0.0 0.0 e o e e e
S5: 0.0 0.0 0.0 ok de ke ok R
- A

Escoger el marco REMOTE TCP deseado, F2-[DETAIL].
Seleccionar el método de Direct Entry, Three Point o Four Point.
(igual que configurar un sistema de coordenadas USER)
Seleccionar Three Point (Método de los tres puntos):

Orient Origin Point — Tocar con el TCP del robot en el puntero fijo donde se ubicara el RTCP.

+ X direccién — Seleccionar World para moverse, y mover el TCP del robot en una direccién
conveniente que el RTCP entendera como +X.
+Y direccién - Con SHIFT + F4 - MOVE_TO volver al Orient origin point. Seleccionar World para

moverse, y mover el TCP del robot en una direccion conveniente que el RTCP
entendera como +Y.

Movimiento del robot respecto del RTCP

FCNT — TOGGLE REMOTE TCP, activa y desactiva el movimiento respecto del RTCP.

FCNT — CHANGE RTCP FRAME, seleccion del RTCP deseado (igual que SHIFT + COORD.), si hay
mas de uno configurado.

JOINT - R1/JFRM — RI/WRLD — R1/TOOL — R1/USER

Donde R1 es el RTCP activo en ese momento.

El nimere cambia sequn lsta mas abajo

f | —=2—=+3-—=d-—=5-+1
i ~,
SETUP Frames TOOL 10 %
User/RTCP Setup/Direct Entry 1/5
X T £ Comment
11 -0 0.0 0.0 shEsEdbEbE R
21 0.0 0.0 0.0 (TS IR TR E R R Y
e ¥ | 0.0 0.0 0.0 FhEr TR b bR R
di 0.0 0.0 0.0 TIIIITRELE L
5: 0.0 0.0 Q.0 ressrsusidbus

Programacion

L P1] 200mmi/sec FINE [l F4-[CHOICE] - RTCP L P[1] 100mm/sec FINE

C P[1] 100mm/sec FINE RTCP
P[2] 100mm/sec FINE RTCP
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13. CONFIGURACION DE UN SISTEMA DE REFERENCIA DE USUARIO

13.1. SISTEMA DE REFERENCIA USUARIO (USER FRAME OPCION J604)

Un sistema de referencia de usuario (UFRAME = USER FRAME) es un sistema de referencia
tridimensional, cartesiano sobre el cual se memorizan todas las posiciones de un determinado
programa TP. El TCP se mueve y reorienta en base a ese sistema siempre que movamos el robot en
modo USER.

Si no hay definido ningun sistema de referencia usuario, por defecto, las posiciones se referiran al
sistema de coordenadas WORLD.

A+7

+X

TTSER

13.2. METODOS DE CONFIGURACION

Para definir un sistema de referencia usuario seleccionar
MENU — SETUP — F1: [TYPE] -» FRAMES — F3: [OTHER] -» USER — ENTER

La pagina USER FRAME SETUP aparece

SETUP Frames JOINT 10 %

User Frame Setup/ Direct Entry 1/9

Comment
*hhkAhhAhhhhhiix

H

[eNeoNoNoNoNoNoNeNelb o
[eleoNoNooNeloNoNa)

B Rk = o e e
B Rk = o e
B Rk = o e
B Rk = o e
B Rk = o e e
B Rk = o e

B Rk = o e

©CoO~NOUIAWN
[eNoNoNeoloNoNoNoNolo
[eNeoNoNoloNeololNoNa)
OO0OO0OO0OO0OO0O0OO0OON
[eleoNoNoNoNeoloNoNa)

- B Rk = o e

Active UFRAME $MNUFRAMENUM[1] = 1
[ TYPE ] DETAIL [OTHER ] CLEAR SETIND |

Es posible definir 5 herramientas en R-J2, 9 en R-J3 y 10 en R-J3i.

Elegir la herramienta a definir con el cursor y después pulsar F2: DETAIL.

Para seleccionar el método de aprendizaje deseado, F2: [METHOD] y después elegir entre los 3
propuestos.

Para la creacion de una referencia de usuario, el origen del sistema de referencia se desplazara al sitio
deseado y la posicion y orientacion siguiendo las 3 direcciones que se elijan.
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13.2.1. Meétodo de entrada directa de valores

En este método las coordenadas y orientacion de la referencia usuario respecto al WORLD, son
perfectamente conocidas. Las coordenadas se introduciran a mano segun la ventana siguiente.
F2: [METHOD] — DIRECT ENTRY

SETUP Frames JOINT 10 %

User Frame Setup/ Direct Entry 1/7
Frame Number: 5
T

: -000
-000
-000
-000
-000
-000

B, 0, 0, O

NOUTAWN R

X
Y
Z:
W:
p-
R
C

lvicloloNoloNa]

onfiguration: N

Active UFRAME $MNUFRAMENUM[1] = 1
[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD

13.2.2. Método de los 3 puntos

F2: [METHOD] — THREE POINT (dos rectas que se cruzan determinan un plano, con origen fijo
en el punto de crucey Z perpendicular al plano.)

Paso 1: Orient Origine Point
Para el primer paso memorizaremos el origen de la referencia.

SETUP Frames JOINT 10 %
User Frame Setup/ Three Point 2/4
Frame Number: 1
X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
s UNINIT
X Direction Point: UNINIT
Y Direction Point: UNINIT
Active UFRAME $MNUFRAMENUM[1] = 1 SHIFT + F5:  RECORD

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD

Paso 2: X Direction Point.
Indicamos a continuacion la direccion y sentido del eje X.

SETUP Frames JOINT 10 %

User Frame Setup/ Three Point 374
Frame Number: 1

[eoNe)
oo

RECORDED
s UNINIT
Y Direction Point: UNINIT

Active UFRAME $MNUFRAMENUM[1] = 1 HIFT + : RD
[ TYPE ] [METHOD] FRAME  MOVE TO RECORD S F5: RECO
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Paso 3: Y Direction Point

Este ultimo paso determina la orientacion y el sentido del eje Y y del eje Z.
El punto memorizado es un punto del plano (+XO, +Y).

Estado final de la ventana:

|SETUP Frames JOINT 10 %
User Frame Setup/ Three Point 174
Frame Number: 1

X: 1474.6 Y: 425.0 Z: -8.6
W: -0.9 P: 0.5 R: 89.9

Connent T —

Orient Origin Point: USED
X Direction Point: USED
Y Direction Point: USED

Active UFRAME $MNUFRAMENUM[1] = 1
[ TYPE ] [METHOD] FRAME

Cuando los 3 puntos estan memorizados, las coordenadas Xx,y,z del origen y las orientaciones w,p,r de
los ejes del nuevo sistema de referencia se visualizan en la parte superior de la ventana.
Estas coordenadas estan dadas respecto al WORLD.

A+7

-

TTSER
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13.2.3. Método de los 4 puntos

Este método es utilizado cuando el sitio deseado para la definicion del sistema de referencia no esta
accesible o es poco cémodo.

Por ejemplo, para definir el origen de un sistema de referencia en el centro de una mesa; es mas
coémodo definirlo sobre los bordes y desplazar a continuacion el centro.

F2: [METHOD] — FOUR POINT

Pasos 1, 2, 3:
Los tres primeros pasos son idénticos a los tres primeros pasos del método de los tres puntos..

Paso 4.
El cuarto punto es el origen del sistema. El usuario puede definirlo alli donde crea conveniente.

User Frame Setup/ Four Point 5/5
Frame Number: 1

X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0

W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0

Comment:
Orient Origin Point: RECORDED
X Direction Point: RECORDED

i i int- RECORDED
g UNINIT
Active UFRAME $MNUFRAMENUM[1] = 1 SHIFT + F5: RECORD

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD

Estado final de la ventana:

SETUP Frames JOINT 10 %
User Frame Setup/ Four Point 1/5

Frame Number: 1

X: 933.6 Y: 309.4 Z: 1035.1
W: -0.9 P: 5 R: 89.9

connent |EEEEEEEETETITTTTITYYY,

Orient Origin Point: USED

9.
0.

X Direction Point: USED
Y Direction Point: USED
System Origin: USED

Active UFRAME $MNUFRAMENUM[1] = 1
[ TYPE ] [METHOD] FRAME

Cuando los 4 puntos estan memorizados, las coordenadas Xx,y,z, del origen y las orientaciones w,p,r
de los ejes del nuevo sistema se visualizan en la parte superior de la nueva ventana.

Estas coordenadas estan referenciadas al sistema WORLD.
13.2.4. Activar lareferencia usuario definida

Para activar la referencia usuario definida; pulsar F5:SET_IND en la ventana USER FRAME SETUP, e

introducir el nUmero de la referencia usuario, después pulsar ENTER.
O SHIFT+COORD y cambiar directamente el numero de la referencia usuario activa.
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14. PAYLOAD

Para el uso efectivo del robot, se recomienda para establecer adecuadamente la informacién sobre las

cargas tal como la herramienta, pieza de trabajo, y dispositivos montados en el robot.

El ajuste de la informacién sobre la carga en el robot puede causar los siguientes efectos:

- Aumento en el rendimiento del movimiento, vibracion mas baja y tiempos de ciclo mas cortos.

- Reaccion més efectiva de las funciones relacionadas con la dinAmica como aumento en el
rendimiento relacionado con la deteccion de choque y la compensacion de la gravedad.

14.1.

CONFIGURACION MANUAL

MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-(TYPE), 6- MOTION, F3-DETAIL

MOTION PERFORMARCE JOINT 10 % W\I
Groupl
Hoi. PATLOAD [kg] Common
1 0.00 [ 1
2 o.oo [ 1
3 o .0a [ ]
4 0.00 [ 1
5 0.00 [ 1
[ 000 [ 1
7 000 [ 1
] 0.00 [ 1
5 o.00 [ ]
10 .00 [ 1
Active PAYLOAD mmbar = O
"\_l TIFE | GROUF DETAIL ARMLOAD SETIND > J‘I

F2-GROUP ?
F3-DETAIL ?
F4-ARMLOAD ?

MOTION/ARMLOAD SET JOINT 10 %
Group 1

1 ARM LOAD AXIS #1 [kg] 0..00

2 ARM LOAD AXIS #3 [kg] 0.00

L TYPE | GROUF

DEFAULT HELP

para cambiar de grupo de movimiento.
para pasar a la pantalla de detalle de la derecha.
para configurar una carga adicional por el brazo del robot.

Especificar la masa de los dispositivos en los brazos J1y J3.
Introduciendo los valores se visualiza el mensaje Path and Cycletime will
change. Set it? Pulsar F4 (YES) o F5 (NO) si fuera necesatrio.

Ceniro de
proyecaion robot -

F5-SETIND ?
i ™)
HOTION/PATLOAD SET JOINT 10 %
Group 1
1 khad“la m l I]l[ii.l’iiil’iiitlt’t]
2 PAYLOAD [kg] 0.00
3 PAYLOAD CENTER X [em] 0.00
4 PAYLOAD CENTER ¥ [cm] o.0o0
5 PAYLOAD CENTER I [cm] o.00
6 PAYLOAD INERTIA X [hgfuﬂl“!] 0.00
7 PAYLOAD INERTIA ¥ [kgfcms"1] 0.00
€ PAYLOAD INERTIA E [kgfems™1) 0.00
[ TEPE ] GROUP HNUMBER DEFAULT HELP J.'

Especificar la masa de la carga en Kg.

para configurar activar un payload determinado.

%
i

",
"

- i

Kz (Em)
. Iv (kgecrr? |

¥a [cm)

Zy (cm)

xQ fem)
¥0 (cmy)
Zg {em)
I (kgecm2)
Iy (kgecm?)
Iz (wgecm®)

e (kgacm®) D

PARAM_GROUP|[group] SPAYLOAD X
PARAM_GROUP[group] SPAYLOAD Y
PARAM_GROUP[group] SPAYLOAD Z
PARAM_GROUP[group]. $PAYLOAD (X
PARAM_GROUP[group) SPAYLOAD 1Y
PARAM_GROUP[group| $PAYLOAD |2

Especificar centro de gravedad de la carga en cm respecto del TCP original del robot.

Especificar los momentos de inercia Ix, ly, 1z de una masa puntual de masa M(Kg) respecto de los ejes
X, Y, Z que pasan por el centro de gravedad de la herramienta.
Estos valores los tiene que proporcionar el fabricante de la herramienta debido a la complejidad de
calculo. En otro caso nos podemos ayudar de aproximaciones a figuras geométricas uniformes cuyos
momentos de inercia respecto de un eje concreto ya es conocido.
Momento de inercia respecto un eje (I) = Masa * distancia al eje al cuadrado.

1[kgf cm s°] = 980 [kg cn?]
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Cylinder
M = Mass, D= Diameter, L. = Length, @ = Density

Equation 1 Equation 3
2 2
M=( ”‘Q‘L)P J =M(—1—D—)
4 : 8

Inertia about own C of G i:)arallel to X, Y, Z axes
Equation 2

2 23
J.=J = -L-—+9—-J

’ 3. 16
Cuboid
Equation 4
M=(LLL)p
Inertia about own C of G parallel to X, Y, Z axes
Equation 5 Equation 6 Equation 7
M., 2 Mo — M_ 2, r2

J, = —1-2-(1,, +2) |, = TZ—(L, +L)| = m (&2 +12)

Inertia of Object about Axis Parallel to Major Axis Equation 8

Inertia about axis Z through own C of G = Jz v 2]
J.=J, + ML

Inertia about axis Z’, parallel to Z’ at distance L = J’z

Inertia of Object about Axis at Angle to Major Axis
Equation 9

J', = J,Cos%6, +J,Cos*8, + J,Cos’0, k]

Cuando se introduce un valor, aparece el mensaje de confirmacion Path and Cycletime will change.
Set it? Pulsar F4 (YES) o F5 (NO) si fuera necesario.

DESPUES CONFIGURAR UN PAYLOAD O MODIFICARLO, APAGAR Y ENCENDER DE NUEVO.

Instrucciones de Payload dentro de un programa

[ ™\

PRG JOINT 10 %
1/2

1: PAYLOAD[...]
[End]

Enter value
Il\ GROUF DIRECT INDIRECT
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14.2. PAYLOAD ID (OPCION J669)

La estimacion de carga automatica por el robot es una funcion para la estimacion del peso y
momentos de inercia, tanto de la herramienta como herramienta mas pieza de trabajo, montados en la

mufieca del robot. Esta funcion es solo vélida para robots de 6 ejes.

El proceso de identificacion de la carga se basa en:
1-Calibrado del robot para el Payload (movimientos de robot sin herramienta) obligatorio previo.
2-Estimacion de la carga (movimientos de robot con pinza):

14.2.1. Calibrado del robot para el Payload

Robot sin carga de ningun tipo.

con peso conocido.
con peso desconocido.

Solo se mueven los ejes J5 y J6 durante la estimacion de carga. Los otros ejes permanecen en la
posicion donde estan cuando empieza la estimacion de carga.
El alcance de movimiento se define como un intervalo entre dos puntos especificados en las pantallas

de posicion de estimacion.

Eje de rotacicn J%

ENC=IRE

Canbro de gravedad

Ele 92 roigcion J5

Eje de retacian J5

e graneciac

MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-(TYPE), 6- MOTION, NEXT, F2-IDENT, NEXT, F4-DETAIL

B

fﬂﬂﬂuﬂ?ﬁmm
Groupl
Schedule Mo [
1 PAYLOAD ESTIMATION
Previous Estimated value (Maxisum)
b Paylead [Eg 1:

[

JOINT 10 &

1

L2 3 3]

0.00(165.00)

(9.02E+02)
(8.02E+02)
(4.41E+02)

(8.82E+05)
(8.82E+05)
(4. 41E+05)
165.000[Eg]

[OFF]

ook ol

HOTION PERFORMANCE JOINT 10 % Axis Moment [ L
groupl 4 0. 00E+00

Ho. PAYLOAD [ kg Comment J5: 0. 00E+00

1 Q.00 [ 1 J61 0. 00E+00

2 g.00 | 1 Axis Imertia [Kg cm"2)

3 0.00 | 1 Jét 0. 00E+00

; gg: : : J5:  0.00E+00

. 0.00 [ 1 Jh 0. 00E+00

T 0.00 I 1

8 0.00 | 1 2 MAEE IE EMOWH [ O]

9 .00 [ 1

10 0.00 | ] 3 CALIERATION MODE

4 CALIBRATION STATUS

Active PAYLOAD number = 0

| TEPE | GRODP DETAIL ABMIOAD SETIND > J, I\[ TIPE | GROUF NUMBER EIEC APPLY >

.\'I

)

Pantalla seleccion

Pantalla estimacion

rj-u}!rlmhu POS1 JOINT 10 % -\I'
Groupl
1 POSITION for ESTIMATION PMOSITIONL
Ji ChEh R RS
J2 CREEAE Ew
J3 CEEE R AR =
J4 Lhbbiaaassay
R < =50.000>
3 J6 = =50 . 000>
J"l' P TR Y
I8 ShEh bR AR e
J9 R R
4 SPEED Lowe 1% High<i00%>
5 RCCEL L 1008 > High<l00%>
Ilk[ TYPE | PO5.2! DEFAULT MOVE_TO RECORD JJ

Pantalla grabacién

En la pantalla de grabacion se modifica las F2-POS.2 y F2-POS. 1, o se deja por defecto.
FA-MOVE_TO, para movernos a las posiciones 1y 2.

F5-RECORD, para grabarlas de nuevo.

Una vez de acuerdo con las posiciones 1y 2, PREV para volver a la pantalla de estimacion:

CALIBRACION MODE, poner a ON
TP en OFF, reset de fallos, F5-EXEC.

Aparece el mensaje Robot moves and estimates. Ready?, F4-(YES).

El robot hace dos tipos de maniobras: Maniobra a baja velocidad y maniobra a alta velocidad

consecutivas.

Al acabar los movimientos, los valores de Axis moment y Axis Inertia han cambiado. CALIBRACION
MODE pasa a OFF a la vez que CALIBRACION STATUS pasa a DONE.
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14.2.2. Estimacion de la carga

Robot con carga, pinza, equipos y mangueras de cables sobre el robot...

MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-(TYPE), 6- MOTION

MOTION PERFORMANCE JOINT 10 % \II
@roupl
Ho. PAYLOAD [ kg] Commant
1 0.00 I 1
2 0.00 | 1
3 0.00 I 1
L] 0.00 [ 1
-1 0.00 | 1
1] 0.00 | ]
T 0.00 | 1
B 0.00 I 1
9 0.00 I 1
10 0.00 I 1
Active PAYLOAD number = 0

'.\_[ TYPE | GROUPF DETAIL ARMLOAD SETIND > _,'JI

Seleccionar el Payload que se quiere estimar.

NEXT, F2-IDENT. )
Comprobamos que CALIBRACION DONE esté a TRUE.

'r{uu!ml.-funmn JOINT 10 % \
Groupl
Schedule Ho [ 1:z[ 1
1 PAYLOAD ESTIMATION LEE L
Previous Estimated value (Maximum)
Payleoad [Eg K] 0.00(165.00)
Axis Mowent | Hm]
T 0. 00E+0D (9.02E402)
J51 0. 00E+00 {9 .02E4+02)
JE 0. 00E+0D (4.41E4+02)
Axig Inertia [Kg am™2]
T 0. 00E+00 (8.82ZE+05)
J5: 0. 00E+00 (8.82E+05)
6 0. 00E+00 {4.41E+05)
2 MASS I5E ENOWH [ NOD] 165.000[Kg]
3 CALIBRATION MODE [OFF)
4 CALIBRATION STATUS Ll
[ TEPE ] GROUF HNUHMBER EXIEC APPLY > J
.,

MASS IS KNOW, es aconsejable introducir el Peso de la pinza si lo conocemos.

TP en OFF, reset de fallos, F4-EXEC.

Aparece el mensaje Robot moves and estimates. Ready?, F4-(YES).

El robot hace dos tipos de maniobras: Maniobra a baja velocidad y maniobra a alta velocidad

consecutivas.
Al acabar los movimientos, los valores de Axis moment y Axis Inertia han cambiado.
F5-APPLY,
Verificar que los valores del payload seleccionado han cambiado en la pantalla:
o
MOTION/PAYLOAD SET JOINT 10 %
Group 1
1 Schadule Ho [ Ll]:[t*tdehadmbkbness]
2 PAYLOAD [kg] .00
3 PAYLOAD CENTER I [cm] 0.00
4 PAYLOAD CENTER Y [cm] 0.00
5 PAYLOAD CENTER T |[cm] 0.00
& PAYLOAD INERTIA X [kgic-n*2] 0.00
7 PAYLOAD INERTIA Y [kgfcms"2] 0.00
8 PAYLOAD INERTIA T [kgfn-.ll'i] 0.00
[ TXPE ] GROUE HUMBEER DEFAULT HELF -/I
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15. LAS INSTRUCCIONES TPE

15.1. ARBOL DEL EDITOR

EDIT

AN [\ 0
|EANUC JOINT 10 %
1/1

[ INST 1] JEDCMD]>

EDIIT

F1 : POINT
— F5 : TOUCHUP
NEXT

— F1 :[INST]

—— Registers
—1/0

— If/Select

— Wait

—— JMP/LBL

—— Call

—— Miscellaneous
—— Skip

—— Payload

—— Offset/Frames
—— Multiple control
L Program control

— F5 :[EDCMD]

15.2. INSTRUCCIONES CON REGISTROS Y REGISTROS DE POSICION
Las variables disponibles a utilizar son:
Los registros: real (32 bits) o entero
Los registros de posicion: puntos en coordenadas joint, puntos en coordenadas cartesianas o

matrices.

Estas son variables globales (todos los programas tienen acceso a todos los registros y registros de
posicion).
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15.2.1. Losregistros

Para insertar en un programa — F1: [INST] —» Registers.
Para visualizar la lista de registros y su contenido — DATA — F1: [TYPE] — Registers.

Hay un maximo de 256 (configurables).

Un registro permite ser comentado con un nombre.

El direccionamiento puede ser:

Directo

R[1]=2 — el valor es guardado directamente en R[ 1 ]

O indirecto

R[R[ 1]] =5 — el registro afectado depende del valor contenido en R[ 1 ]
SiR[1]=n, portanto el valor 5 es guardado en R[ n ].

En un registro es posible almacenar el resultado de una operacion aritmética.

R[ n ] = [valor] [operador] [valor]

- El [operador] puede ser:

- El[valor] puede ser: -

- una suma (+)

una resta (-)

una multiplicacion (*)

una division (/)

una division entera (DIV)

- el resto de una division (MOD)

una constante

un valor de entrada-salida analégico Al[n J/AO[ n ]

un valor de entrada-salida digital DI[ n ]/DO[ n ]

un valor de entrada-salida grupo GI[ n J/GO[ n ]

un valor de entrada-salida de robot RI[ n ]/RO[ n ]

un valor de un registro R[ n ]

un valor de un elemento de un registro de posicion PR[ i, j ]

24:
25:
26:
27:
28:
29:
30:
31:
32:
33:
34:
35:
36:
37:
38:
39:
40:
41:

ICONTROL PARAMETROS ANALOGICOS ;

TFUNCION VELOCIDAD DE TRABAJO ;
R[22]=$MCR.$GENOVERRIDE ;
R[23]=R[22]/100
R[271=R[23]1*R[24]
R[28]=R[23]1*R[25]
R[291=R[23]1*R[26]

GO[2]=R[27] :

AO[1]=R[28] :

AO[2]=R[29] ;:

ICONTROL ESTIRAJE ;
CALL ESTIRAJE

ICONTROL TIEMPO ROTURA FILM ;
YFUNCION VELOCIDAD DE TRABAJO ;
R[31]=R[30] DIV R[23] :
$SWAITTMOUT=R[31] ;

10: DO[23:CAJA COG. L1]=PULSE,0.5sec ;
11: DO[31:ULTIMO V.L1]=PULSE,0.5sec ;
12: DO[25:FIN PALET L1]=PULSE,0.5sec ;
13: R[4:CONT. CAPAS L1]=0 ;

14: R[5:CONT. CICLOS L1]=0

15: R[6:TRABAJANDO EN L1]=0

16: R[7:CARTON COGIDO L1]=0

17: R[8:CARTON PUESTO L1]=0

18: DO[29:RECHAZADO L1]=PULSE,0.5sec ;
19: WAIT  1.00(sec) ;

15.2.2. Los registros de posicion

Para insertar en un programa — F1: [INST] — Registers

Para visualizar la lista de registros y su contenido — DATA — F1: [TYPE] — Position Registers
Hay un méaximo de 64 en R-J2, 100 en R-J3 y 100 en R-J3i (configurables).

Un registro de posicién almacena un punto.

El direccionamiento puede ser:

Directo

PR[1]=P[1] — elpunto es guardado directamente en PR[ 1]
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O indirecto

PR[R[ 1]] = P[ 3] — el registro de posicion afectado depende del valor contenido en R[ 1]
SiR[1]=n, entonces el punto P[ 3 ] esta almacenado en PR[ n].

En un registro de posicion es posible almacenar un punto o una operacion de punto.
PR[ n ] = [punto] [operador] [punto]

- El[operador] puede ser:
- unasuma (+)
- unaresta (-)
- El [punto] puede ser:
- una posicion P[ n ]
- un registro de posicion PR[ n ]
- la posicién actual del robot en grados eje por eje JPOS
- la posicion actual del robot en cartesianas LPOS

Los registros de posicion son también accesibles elemento por elemento.

Por ejemplo, la coordenada j de PR[ i ] esta definida por PRJ[ i, j]

PR[1,2] =300 — lacoordenada Y de PR[ 1] esta inicializada a 300mm.

O indirectamente

R[1]=1

R[2]=2

PRIR[1],R[2]]=300 — lacoordenada Y de PR[ 1] esté inicializada a 300mm.

Cada posicion y orientacion es por tanto accesible independientemente.

PR[...,1][PR[..., 2][PR[..., 3][PR[..., 4][PR[...,5][PR[..., 6]
PR[1,...] X1 Y1 Z1 W1 P1 R1
PR[2,...] X2 Y2 72 W2 P2 R2
PRJ[100,...] X100 Y100 Z100 W 100 P100 R100

Es posible hacer célculos con estos elementos.
PR[ i, j] = [valor] [operador] [valor]

El [operador] puede ser: - una suma (+)
- unaresta (-)
- una multiplicacion (*)
una division (/)
una division entera (DIV)
el resto de una division (MOD)

una constante

un valor de entrada-salida analégico Al[ n J/AO[ n ]
- un valor de entrada-salida digital DI[ n ]/DO[ n ]

- un valor de entrada-salida grupo GI[ n /GO[ n ]

- un valor de entrada-salida de robot RI[n]/RO[ n]
- un valor de un registro R[n]

El [valor] puede ser:

un valor de un elemento de un registro de posicion PR[ i, j ]

12: WAIT  .50(sec) ; 6: UTOOL_NUM=1 ;
13: PR[7:VERTICAL]=LPOS  ; 7: UFRAME_NUM=1 ;
14: R[27:Z ROB]=PR[7,3:VERTICAL] 8: PR[1:WORLD]=PR[1:WORLD]-PR[1:WORLD]
15: PR[7,3:VERTICAL]=750 ; 9: PR[10:ALTURA SEGURIDAD]=PR[1:WORLD]
16:L PR[7:VERTICAL] 2000mm/sec CNT100 10: PR[2:MOVIL]=PR[1:WORLD] :

11: UFRAME[171=PR[1:WORLD] ;

70




15.2.3. Variacion de lacantidad de R[]y PR[] en R-J2

Con el siguiente proceso, podremos adaptar el robot a nuestras necesidades, variando el nimero de
registros, registros de posicion, etc...

Arrancamos el robot con PREV-NEXT + ON para acceder a la memoria BOOT MONITOR (BMON),
con lo que aparecera la pantalla de configuracion de sistema. Realizar los siguientes pasos:

F2-CTRL, enter, F5-START, enter, Esperar 30 seg.

MENU, 2- PROGRAM INIT.

Elegiremos el nimero maximo de REGISTERS, que nosotros necesitemos, (1-255).
Por defecto vienen con un total de 32.

Elegiremos ahora el nimero méaximo de POSITION REGISTERS, que mas nos
convenga. (1-64).

En este punto nos solicita un nimero maximo para las USER ALARM, (1-200).

Hacer un arranque en frio para reiniciar el equipo:
FCTN, 1-START COLD

Esperar 30 seg. Hasta que el TP recobre la pantalla de inicio.
15.2.4. Variaciéon de la cantidad de R[]y PR[] en R-J3y R-J3i

Con el siguiente proceso, podremos adaptar el robot a nuestras necesidades, variando el numero de
registros, registros de posicion, etc...

Arrancamos el robot con PREV-NEXT + ON para acceder a la memoria BOOT MONITOR (BMON),
con lo que aparecera la pantalla de configuracion de sistema. Realizar los siguientes pasos:

System wversien:Ve.l001 0B/28/98

1. Hot start

2. Cold start

3. Controlled start
4. Maintenance

Belect>

3-Controlled start, I, Esperar 30 seg. Aprox.

MENUS, 0-NEXT, 1-PROGRAM SETUP
Poner los valores deseados de los posibles parametros modificables.

Hacer un arranque en frio para reiniciar el equipo:

FCTN, 1-START (COLD)
Esperar 30 seg. Hasta que el TP recobre la pantalla de inicio.
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15.3. INSTRUCCIONES DE ENTRADAS-SALIDAS

Para insertar instrucciones de entradas-salidas en un programa — F1: [INST] — 1/O.
15.3.1. Las salidas

¢ Salidas digitales y de robot
DOI[ n] 0 RO[ n] = [valor] — El[valor] puede ser : ON, OFF, un
valor 0 o 1 de un registro R[ n ].
DO[ n]o RO[ n] = PULSE [valor] — El [valor] es un tiempo en segundos
(de 0,11 a 25,01).
¢ Salidas de grupo
GO[ n] = [valor] — El[valor] es decimal y esta limitado a 2n paran
salidas agrupadas. La conversion en binario se
hace sobre las salidas digitales agrupadas.
¢ Salidas analdgicas
AQ[ n]=[valor] — El[valor] estd comprendido entre 0y 2000 por
defecto. 2000 corresponde a la tensibn maxima en
la salida.
15.3.2. Las entradas

La captura de entradas se hace a través de un registro.

R[n]=DI[n] — R[ n ] contiene 1 (para ON) o 0 (para OFF).

R[n]=RI[n] — R[ n ] contiene 1 (para ON) o 0 (para OFF).

R[n]=GI[n] — R[ n ] contiene el valor decimal correspondiente al codigo binario
recibido sobre el grupo de entradas digitales.

R[n]=Al[n] — R[ n ] contiene un valor entre 0 y 2000 ;

Correspondiente al valor de la tension sobre Al[ n ].

15.4. INSTRUCCIONES DE SALTO INCONDICIONAL

15.4.1. Definicion de label

Un label marca un emplazamiento de destino de salto. LBL[ n: [comentario] ] F1 : [INST] —» JMP/LBL.
Puede ser utilizada para instrucciones de salto condicional o incondicional (JMP LBL[ n]).

15.4.2. Salto incondicional

Un « jump label » permite efectuar un salto (o bucle) a una etiqueta situada en el mismo programa.

F1: [INST] - JMP/LBL. JMP LBL[ n ] — el cursor se coloca sobre LBL[ n ]y seguidamente la ejecucion
del programa continua a partir de aqui.

1
2 >
I ** HK -
s >

[ Raid PROGRAMA PRINCIPAL g

!** *xk ;
[ Raked FANUC Robotics **
!** *xk ;
1
1

©o~NO b wNE
DA e

CALL INICIO
RUN CAJAS ;

IR
RO
o

Ry
Wi
R

LBL[1] :

CALL HOME

CALL EVACUAR
CALL CAMB_FOR
CALL PALETIZA

: CALL ORDEN  ;
IMP LBL[1] ;

PRE R
o~NoO U1 h

N =
o ©
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15.4.3. Llamada de programa
La instruccion « CALL Programa » permite lanzar un programa, F1: [INST] — CALL:

CALL FANUC — El programa FANUC es ejecutado completamente. Una vez
terminado, el cursor se coloca directamente debajo de la
instruccion CALL FANUC y continua con el programa inicial.

CALL Programa « pardmetro » — Esta instruccion de llamada de programa permite pasar valores a
los subprogramas llamados. Estos valores seran recuperados en
los subprogramas bajo el identificador AR[n] donde n es el valor
pasado como parametro. Una vez terminado, el cursor se coloca
directamente bajo la instruccion CALL Programa « parametro » y
continua el programa inicial.

15.4.4. Llamada de programa « parametro »

Utilizando esta instruccion se puede transferir datos desde un programa a un subprograma necesarios
para gue el subprograma realice su ejecucion en forma correcta.

Ejemplo:

El subprograma AREA calcula el area de un rectangulo en funcién de la longitud de los lados cuyos
datos existen en el programa principal MAIN.

I,./.f_ MAIN T
10° R[1:aktura) = Al[1- altura)
20
a0 CALL AREA (R[] 5) [
i S
B0 R[4 Resuttado area] = R[10]/ 2 — AREA -
_ / “\._

- - 5 R[10] = AR[1] * ARIZ]

20: END

I““\_\_\_ P ._./

De esta manera se puede realizar el calculo del &rea de un rectangulo definido por el producto de una
constante equivalente a su base y una entrada analdgica correspondiente a su altura. El programa
AREA hace los calculos necesarios considerando que el valor de AR[1] en el subprograma AREA es el
mismo que corresponde al primer argumento de la instruccion CALL AREA del programa MAIN y el
valor de AR[2] en el subprograma AREA es el correspondiente al segundo argumento de la misma

instruccion.
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Tipos de argumento
Se suponen los siguientes argumentos:

Tipos de argumento Ejemplo
Constante 1,35
Secuencia de caracteres ‘Perch’
Registro de argumento ARJ[3]
registro R[6]
CALL PROC_1 (1, AR[1], AR[6])
PROC 1. AR[1], AR[2], AR[3]
Instrucciones para que puedan establecerse los argumentos
Instruccion Ejemplo

Instruccion de llamada del programa

CALL SUBPRG (1, R[3], AR[1])

Instruccidbn macro

Apertura manual en el vacio (2.5)

NOTA En una instruccion CALL perteneciente a una instruccion condicional no puede usarse

argumentos. Este problema puede resolverse programando como sigue:

(Argumentos que no pueden establecerse) (Argumentos que pueden establecerse)

IF R[1] = 3, CALL PROC_5 —

IF R[1]<>3, JMP LBL[1]

CALL PROC_5 (1, R[2])

LBL[1]

Instrucciones que pueden utilizar registros de argumento

Instruccion

Ejemplo

Lado derecho de una instruccion y expresion condicional
teniendo un registro en el lado izquierdo

R[1=AR+R[2]+AR[4]
IF R[1]=AR[1], JMP LBL[1]

Lado derecho de la salida analoga (AQ[]) e instrucciones de
salida de grupo (GOJ])

AO[LJ=AR[2]
GO[1]=AR[2]

Lado derecho de una expresion condicional teniendo
entrada/salida analoga (Al[J/AQ[]) o entrada/salida de grupo
(GI[’GAOJ)) en el lado izquierdo

IF AO[1]=AR[1], JMP LBL[1]
WAIT GI[1]<>AR[2],
TIMEOUT, LBL[1]

Lado derecho de la instrucciéon de seleccion del sistema de
coordenadas USER Yy la instruccién de seleccion del
sistema de coordenadas TOOL

UTOOL_NUM=AR[4]

Especificacion del indice indirectamente

RAR[L=RAR[Z]
SDOJAR[1]]=ON

Argumento de una instruccion de llamada del programa

CALL SUBPRGLI (AR[5))

Argumento de una instruccion macro

Apertura manual 3 (AR[1])

Restricciones sobre argumentos
Las siguientes restricciones se imponen a los argumentos:
¢ Pueden establecerse hasta 10 argumentos.

¢ Un argumento de tipo de secuencia de caracteres puede tener de uno a dieciséis caracteres de
longitud. (Un argumento de O caracteres se considera como que se esta inicializando).
¢ Una especificacion indirecta puede utilizarse para un elemento ya especificado indirectamente
de un indice.
O R[AR[1]]
x R[R[AR[1]]]
¢ El valor almacenado en un registro de argumento no puede cambiarse en un subprograma.
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15.5. INSTRUCCIONES DE SALTO CONDICIONAL

Una instruccién de salto condicional permite efectuar un salto (o bucle) a una etiqueta situada en el
mismo programa si (y solo si) ciertas condiciones son verdaderas.

F1: [INST] — IF/SELECT.

15.5.1. Instruccién IF

Efectda un salto en funcién de una condicién verdadera IF [valorl] [operador] [valor2] [salto]
El [valorl] puede ser:
- unvalor de un registro R[ n |
- un valor de entradas-salidas analogicas Al[ n /AO[ n ]
- un valor de entradas-salidas digitales DI[ n [/DO[ n ]
- un valor de entradas-salidas de grupo GI[ n /GO[ n ]
- un valor de entradas-salidas de robot RI[ n /RO[ n ]

El [operador] puede ser:
- untestdeigual (=)
- un test de diferente (<>)
- un test de menor (<)
- un test de mayor (>)
- untest de menor o igual (<=)
- un test de mayor o igual (=>)
El [valor2] puede ser:
- una constante
- ON
- OFF
- unvalor de un registro R[ n |
- un valor de entradas-salidas analogicas Al[ n /AO[ n ]
- un valor de entradas-salidas digitales DI[ n [/DO[ n ]
- un valor de entradas-salidas de grupo GI[ n /GO[ n ]
- un valor de entradas-salidas de robot RI[ n /RO[ n ]
El [salto] puede ser:
- unJMP LBL[n]
- un CALL programa

5: LBL[10] ;

6: IF R[10:CAPAS L1]=1,JMP LBL[1] ;

7: IF R[10:CAPAS L1]=2,JMP LBL[2] :

8: IF R[10:CAPAS L1]=3 AND R[11:CICLOS L1]<9,JMP LBL[3] ;
9: IF R[10:CAPAS L1]=3 AND R[11:CICLOS L1]>8,JMP LBL[4] ;
10:  JMP LBL[4] ;:
11: CALL ERROR

12: PAUSE ;
13: JMP LBLI101 :

15.5.2. Instruccién SELECT

Efectia uno o varios saltos en funcién del valor de un registro.
SELECT R[ n] = [valor 1], [salto]
[valor 2], [salto]
[valor n], [salto]
ELSE, [salto]
Los [valores] pueden ser:
- una constante
- unvalor de un registro R[ n ]
Los [saltos] pueden ser:
- unJMP LBL[n]
- un CALL programa

No olvidar ELSE como fin de instruccién, ya que tiene en cuenta todos los valores posibles del registro
R[ n ] no citados.
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16: SELECT R[1:TIPO MOSAICO L1]=1,CALL MOS1_1 ;
17: =2,CALL MOS2_1 ;

18: =3,CALL MOS3_1 ;

19: =4,CALL MOS4 1 ;

20: =5,CALL MOS5_1 ;

40: =25,CALL MOS25_ 1 ;

41: ELSE,JVMP LBL[55] ;

42: END ;

15.6. INSTRUCCIONES DE ESPERA

Las instrucciones de espera retardan la ejecucion de un programa mediante un tiempo especificado o
hasta que una condicion sea verdadera. F1: [INST] - WAIT.
15.6.1. Temporizacion

Retarda la ejecucion de un programa durante un tiempo especificado. La duracién se expresa en
segundos; hay un minimo de 0,01 segundos
WAIT [tiempo]. El[tiempo] puede ser:
- una constante
- unregistro R[ n]
15.6.2. Esperade unacondicion verdadera

Retarda la ejecucion de un programa hasta que la condicidon sea verdadera.
WAIT [valor 1] [operador] [valor 2] [tiempoO]

- El[valor] puede ser:
- unvalor de un registro R[ n ]

- un valor de entradas-salidas digitales DI[ n [/DO[ n ]
- un valor de entradas-salidas de robot RI[ n ]/RO[ n ]
- El[operador] puede ser:
- untestdeigual (=)
- un test de diferente (<>)
- El[valor 2] puede ser:
- unaconstante
- ON
- OFF
- unvalor de un registro R[ n |
- un valor de entradas-salidas digitales DI[ n [/DO[ n ]
- un valor de entradas-salidas de robot RI[ n ]/RO[ n ]
- El[tiempo] puede ser:
- FOREVER — espera mientras la condicion no se cumpla
- TIMEOUT LBL[ n] — espera el tiempo especificado en la variable
timeout (SWAITTMOUT), después salta a
label n si la condicion no se ha cumplido.

DO[15:FIN PALET L1]=ON ;
WAIT .70(sec) ;
DO[15:FIN PALET L1]=OFF ;
R[10:CAPAS L1]=0 ;
R[11:CICLOS L1]=0 ; 21: $SNVAITTMOUT=100 ;

R[12:TRABAJANDO L1]=0  ; 22: WAIT DI[17]=ON TIMEOUT,LBL[17] ;
WAIT DI[11:L1 COMPLETA]=OF 23: WAIT DI[18]=ON TIMEOUT,LBL[18] ;

~NOOBAWN
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15.7. INSTRUCCION DE SISTEMA DE REFERENCIA

F1: [INST] > OFFSET/FRAMES.
15.7.1. Seleccionar los sistemas de referencia
Para seleccionar el sistema de referencia usuario. UFRAME_NUM = [valor]

- El[valor] puede ser: una constante
un registro R[ n ]
Si [valor] = 0, entonces el programa utiliza las coordenadas del sistema (WORLD).

Para seleccionar el sistema de referencia herramienta. UTOOL_NUM = [valor]

- El[valor] puede ser: una constante
un registro R[ n ]

iUn punto esta ligado a un (y tnicamente a uno) sistema de referencia de usuario, y aun (y
Unicamente a uno) sistema de referencia herramienta!
15.7.2. Almacenar un sistema de referencia en un registro de posicion

Para almacenar el sistema de referencia usuario deseado. PR[ n ] = UFRAME[ n ]

El registro de posicion PR[ n ] cambia de formato. Contiene en lo sucesivo una matriz de 12 elementos
permitiendo definir el sistema de referencia usuario n.
Para restituir el sistema de referencia de usuario. UFRAME[n] = PR[n ]

Para almacenar el sistema de referencia herramienta deseado. PR[n ] = UTOOL[ n ]

El registro de posicion PR[ n ] cambia de formato. Contiene en lo sucesivo una matriz de 12 elementos
permitiendo definir el sistema de referencia herramienta n.
Para restituir el sistema de referencia de herramienta. UTOOL[n]=PR[n]

UTOOL_NUM=1 ;

UFRAME_NUM=1 ;
UFRAME[1]=PR[10:WORLD] ;
PR[1:MOVIL]=PR[10:WORLD]  ;

AWN PR

LBL[1] ;
UTOOL._ NUM=2 ;
UFRAME_NUM=5 ;

PR[10,1]=742 ;
PR[10,2]=50.1 e
PR[10,3]=176.2 ;
PR[10,4]=0 ;

PR[10,5]=0 ;

10: PR[10,6]=31.5 =

13: PR[10,1]=PR[10,1]+R[1:X] ;
14: PR[10,2]=PR[10,2]+R[2:Y] ;
15:  PR[10,3]=PR[10,3]+R[3:Z] ;
16: UFRAME[5]=PR[10] :

oo~NOoOUP~rWNE

17: ;

18:J P[1] 100% FINE ;

20:J P[2] 100% FINE ;

21:L P[3] 500mm/sec FINE ;
22:L P[4] 2000mm/sec FINE ;
23:L P[5] 2000mm/sec FINE ;
25:J P[1] 100% FINE ;

26:  JMP LBL[1] ;
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15.8. INSTRUCCIONES MULTITAREA (MULTITASKING, OPCION J600)

Los sistemas R-J2, R-J3 y R-J3i permiten funcionar 4 programas al mismo tiempo.
F1:[INST] > MULTIPLE CONTROL.

RUN FANUC — lanza la ejecucién de un programa FANUC y al mismo tiempo
sigue la ejecucion del programa inicial.

SEMAPHORE] n ] = [valor] — activa o desactiva el semaforo n. Los semaforos se
Utilizan para la sincronizacion de tareas.
Esta instruccion funciona a la par con la instruccién
WAIT SEMAPHORE] n ]. El [valor] puede ser: ON o OFF.

WAIT SEMAPHORE[n] [tiempo] — Para la ejecucion de un programa que contiene

Esta instruccion, hasta que otro programa

en paralelo activa el semaforo n a ON.

El [tiempo] puede ser:

- FOREVER — espera a que el semaforo pase a ON.

- TIMEOUT LBL[ n] — espera el tiempo especificado en la
variable timeout ($WAITTMOUT),
después salta a la etiqueta n si el
semaforo no se ha puesto a ON.

PROGRAM 1 PROGRAM2

P [3] 100% FINE
P [4] 100% FINE

1: SEMAPHORE [1] = OFF ;j
3: JP [5] 100% FINE
4:]
5:S

2: RUN PRG2
3: JP [1] 100% FINE
4: JP [2] 100% FINE
5: WAIT SEMAPHORE1]

P [6] 100% FINE
EMAPHORE [1] = ON

Group Mask][1,** ** Group Mask|[1,** **
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15.9.

INSTRUCCIONES DE CONTROL

F1: [INST] > PROGRAM CONTROL.

ABORT — Pone fin a un programa y anula todos los movimientos en curso o en pausa.

PAUSE — suspende la ejecucion de un programa; todo movimiento comenzado continua hasta el
final, todos los temporizadores contindan siendo incrementados y todas las instrucciones
en curso de ejecucion son acabadas salvo las instrucciones CALL que seran ejecutadas

Después de esta instruccion, el programa no puede continuar, se debe re-arrancar.

cuando el programa sea reanudo.

RESUME_PROG = FANUC —> relanza el programa FANUC que estaba en PAUSE.

15.10. INSTRUCCIONES DE MISCELANEOUS

RSR[]=.. ====csscececccsccecacanancnn- Estado de RSR
UALM []-=-=mr=mrmmccccccsnccmcme e Instruccion de alarma de usuario
— TIMER [] =========remccccccccccccccamas Instruccion de temporizador
— OVERRIDE ==+=rereccaccncccmecccnannnnnn Instruccién de desbordamiento
Remark —--=-==ccccmmmmmmemcmmmecmmeeaa Instruccion de comentario
Message [] ------========cccemmmmmmmmaa Instruceion de mensaje
$ (Parameter) = ....
.. = § (Parameter)
— JOINT_MAX_SPEED []= ==-=cs=sceanannn- Velocidad rapida de mocién de junta
LINEAR_MAX_SPEED = ----------------- Velocidad rapida de mocién lineal
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15.11. INSTRUCCIONES DE CONDICION

1: SKIP CONDITION SDI [1] = ON

Especifica la condicion de ejecucién de salto para la instruccion adicional de movimiento.

Se pueden unir (condiciones) utilizando operadores.

“Si se detecta la sefial, no llega al punto y continua con la siguiente linea de programa”.
“Si no se detecta la sefial, llega al punto y salta a la etiqueta”.

1: 1...VOY A POR CARTON ;
:  UFRAME[1]=PR[10:WORLD] ;

2

3 5

4: IPUNTO ENCIMA DEL PALET ;
5:J P[1] 100% CNT100 ;
6: ;
7
8
9

!éEGURIDAD ANTES DE BAJAR ;
CALL PREPINZA ;

10; IBAJA HASTA UN PALET COMPLETO ;
11:L P[2] 1800mm/sec CNT100 ;

13: 1BAJA HASTA DETECCION FOTOCELULA :
14: SKIP CONDITION RI[6:FOTOCELULA]J=OFF  ;
15:L P[2] 1200mm/sec FINE Skip,LBL[1] :

17: 1BAJA HASTA DETECCION VACIO ;

18: SKIP CONDITION RI[7:SIN CARTON]J=OFF  ;
19:L P[2] 30mm/sec FINE Skip,LBL[2] :

20: DO[21:VACIO]=ON ;

21: WAIT  .70(sec) ;:

23: 1SUBE EL CARTON VERTICAL ;
24: PR[11,3:CARTON]=1000  ;
25: L P[1] 1000mm/sec CNT100  ;

27: END ;
28: LBL[1] ;
29: UALM[1] ;
30: END ;
31: LBL[2] ;
32: UALM[2] ;
33: End;

2: OFFSET CONDITION PR [1] ,UFRAMEJ[1]
Especifica la condicion de offset utilizado por la instruccién de movimiento.

3: TOOL OFFSET CONDITION PR [2] , UTOOL[1]
Especifica la condicion de offset de TOOL utilizado por la instruccién de movimiento.
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15.12. INSTRUCCION CONDITION MONITOR (OPCION J628)

Esta funcion permite el monitoreo del sistema o dentro de programas al cambio de sefiales de
entradas/salidas, alarmas y registros del robot. Este monitoreo ejecuta un programa si ciertas
condiciones son satisfechas.

Ejemplo:

Con el siguiente programa ejemplo, si al manejar el robot se cae una pieza, el usuario se pondra en
alerta con un mensaje de error y el robot se para.

Sample. TP (programa para la operacion de manejo)

1: MONITOR WRK FALL —
2: J P[1] 100% FINE _

Operacion Visualizacion estado

8. J P[7] 100% FINE
9: MONITOR END WRK FALL
10: Open hand -

WRK FALL.Condition (programa de condicion)

1: WHEN DI[2] = Off, CALL STP RBT

STP RBT. TP (programa de accion)

1: DO[2] = On INotification to a peripheral device
2: R[8] =[8] +1 !Drop count

3: UALM [1] ! Alarm and robot stop

[End]

Esta funcion consiste en las siguientes instrucciones y programas:

o Instruccion de arranque del monitor
Especifica el programa de condicion que tiene que monitorizarse y el arranque de la
monitorizacion.

Ejemplo:
1: MONITOR WRK FALL
Nombre del programa de condicion

o Instruccion de paro del monitor
Especifica el programa de condicion que finaliza.

9: MONITOR END WRK FALL
Nombre del programa de condicion

o Programa de condicién
Describe la condicion a monitorizarse y especifica el programa que tiene que ejecutarse si
se satisface la condicion.

Ejemplo del programa:
1: WHEN DI[2] = Off, CALL STP RBT
*1 %2
Este programa de condicién muestra que cuando se apaga DI[2], se llama al programa STP
RBT.
*1 Describir la condicién de monitorizacion deseada usando la instruccion WHEN. Los tipos

de la condicion de monitorizacion se explican en la seccion WHEN.
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*2 Especificar el programa que tiene que ejecutarse si se satisface la condicion descrita en
*1. El programade accion puede crearse y nombrarse de la misma manera que un
programa normal.

o Programa de accion
Llamado si se satisface la condicion. Pueden utilizarse las mismas instrucciones que las
utilizadas en los programas normales.

Ejemplo del programa:

1: DO [2] =On ! Notification to a peripheral device
2: R[8]=R[8] +1 ! Drop count
3: UALM [1] I Alarm and robot stop

$UALRM_MSG [1] = WORK HAS FALLEN
Hay dos tipos principales de monitores: el monitor de programa y el monitor del sistema:

o El monitor de programa arranca/para desde un programa. Cuando termina el programa,
también termina la monitorizacion.

o El monitor del sistema se arranca/para desde la pantalla especializada. Realiza
constantemente la monitorizacion sin reparar en el estado de la ejecucion de programa.
(La monitorizacién continua incluso después de que termine el programa).

Monitor del programa
Ese tipo de monitor depende del estado de la ejecucion del programa. Es adecuado para la
monitorizacion de estado dentro de un programa aparte.

La monitorizacion arranca con una instruccion (instruccion de arranque del monitor) en el
programa. La monitorizacion termina con una instrucciéon de paro del monitor o finalizacién del
programa.

El monitor del programa puede conmutarse entre dos ajustes: ajuste 1 en el que el monitor para
cuando el programa se para temporalmente, y ajuste 2 en el que el monitor continua la
monitorizacion.

NOTA Los ajustes 1y 2 no pueden utilizarse al mismo tiempo.

Monitor del sistema
Este tipo de monitor no depende del estado de la ejecucion de un programa. Es adecuado para
la monitorizacién el estado del sistema completo.
El monitor se arranca y para desde la pantalla de estado. No puede manejarse con instrucciones
en el programa.
El monitor del sistema puede conmutarse entre dos ajustes: ajuste 1 en el que el monitor para
después de un arranque en frio, y ajuste 2 en el que el monitor continua la monitorizacion.

NOTA El monitor del programa y el monitor del sistema pueden utilizarse al mismo tiempo.
Los monitores pueden conmutarse entre los ajustes utilizando las siguientes variables del sistema:

$TTP_MON.$LOCAL_MT = 1D Conmuta el monitor del programa al ajuste 1 (por defecto).
$TTP_MON.$LOCAL_MT = 2D Conmuta el monitor del programa al ajuste 2 (la misma
especificacion que para KAREL)

$TTP_MON.$GLOBAL_MT = 0D Activa el monitor del sistema (por defecto).
$TTP_MON.$GLOBAL_MT = 1D Conmuta el monitor del sistema al ajuste 1.
$TTP_MON.$GLOBAL_MT = 2D Conmuta el monitor del sistema al ajuste 2.
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Descripcion de las operaciones de una en una:

Operacion Estado

MONITOR Cuando se ejecuta una instruccion de arranque del monitor en el programa, la monitorizacion

instruction arranca con el monitor del programa especificado.

RESTART Cuando se pulsa la tecla de funcion RESTART en !a pgptalla del mon.itor del programa de la

(state screen) pantalla de estado, se vuelve a arrancar la monitorizacion con el monitor del programa
especificado con el cursor.

START Cuando se pulsa Ig tgcla ple funciéon START en Ig pantallg del monitor.ollel sistema de la pantalla

(state screen) de estado, la monitorizacidn arranca con el monitor del sistema especificado con el cursor.

Program Stop

Cuando se pulsa la tecla de paro temporal o si el programa se para temporalmente debido al
salto de una alarma, la monitorizacion de estado se para con el monitor del programa
previamente arrancado mediante el programa parado temporalmente, si el monitor del
programa se establece a 1.

Program
End/Enforced End

Cuando el programa termina debido a la finalizacién del programa, finalizacién forzada, o el
salto de una alarma, se borra el monitor del programa previamente arrancado por el programa
finalizado. El monitor del programa borrado no arranca a menos que se ejecute una instruccion
de arranque del monitor.

MONITOR END

Cuando se ejecuta una instruccion de paro del monitor en el programa, se termina el monitor
del programa especificado. Este no arranca a menos que se ejecute una instruccion de
arranque del monitor.

Cuando s e pulsa la tecla de funcion PAUSE en la pantalla del monitor del programa de la
pantalla de estado, se para la monitorizacién con el monitor del programa especificado con el
cursor. El monitor parado vuelve a arrancar cuando se pulsa la tecla “Restart” o vuelve a

l(?s?z;isscreen) arrancar el programa.
Cuando se pulsa la tecla de funcion PAUSE en la pantalla del monitor del sistema de la pantalla
de estado, se para la monitorizacion con el monitor del sistema especificado con el cursor.
END Cuando se pulsala tecla de funcion END en la pantalla del monitor del programa de la pantalla
(state screen) de estado, se para el monitor del programa especificado con el cursor.
RESUME Cuando el programa parado temporalmente vuelve a arrancar, también vuelve a arrancar el

monitor del programa parado.

Power failure
handling

Si se activa el manejo de la caida de tension y se monitoriza el sistema, ocurre lo siguiente
cuando se apaga/enciende la alimentacion.

e La monitorizacion del estado para si el monitor del programa se establece al
ajuste 1.

e Lamonitorizacion del estado continua si el monitor del programa se establece
al ajuste 2. (El programa para temporalmente, pero se realiza la
monitorizacién del estado).

e El monitor del sistema continua la monitorizacion del estado.

Si se para el monitor, permanece en estado parado cuando se apaga/enciende la alimentacion.

Cold start

Si se desactiva el manejo de la caida de tensidn y se apaga/enciende la alimentacion, todos los
monitores terminan excepto el monitor del sistema del ajuste 2. El monitor del sistema del
ajuste 2 mantiene el estado apropiado antes de que se quitara la potencia.

Other

Para las operaciones distintas de las anteriores, se mantiene el estado del monitor.

Estados de la instruccién
La monitorizacion del estado se realiza en la seccién adjunta por las siguientes instrucciones:

. MONITOR <conditional-program-name>
La monitorizacién arranca bajo la condicién descrita en el programa de condicién.
. MONITOR END <conditional-program-name>
La monitorizacion realizada se para bajo la condicién descrita en el programa de condicion.

Programa de condicién

El programa de condicién de la monitorizacion, que tiene el subtipo llamado WHEN, sélo puede especificar las
instrucciones de condicion.

. WHEN <conditional-expression>, CALL <program-name>

En la instruccion de comparacion de la condicion, pueden especificarse multiples condiciones en una Unica linea
en el estado de condicién, utilizando los operadores légicos (“and” y “or”). Esto simplifica la estructura del
programa, permitiendo que las condiciones tengan que evaluarse de manera eficiente.
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Formato de instruccién

. Producto légico (and)
WHEN <Cond.1> AND <Cond.2>, CALL <PRG Name>
. Suma ldgica (or)

WHEN <Cond.1> OR <Cond.2>, CALL <PRG Name>

Si se utilizan en combinacién los operadores “and” (producto légico) y “or” (suma logica), lo légico se convierte en
complejo, afectando a la lectura del programa y a la facilidad de edicién. Por esta razén, esta funcién prohibe el
uso combinado de los operadores Idgicos “and” y “or”.

Se combinan hasta cinco condiciones con los operadores “and” o “or” en una Unica linea.

(Ejemplo) WHEN <Cond.1> AND <Cond.2> AND <Cond.3> AND <Cond.4> AND <Cond.5> CALL <PRG
Name>

Especificacion
Paso 1 Introducir el nombre del programa de condicion.
En la pantalla de lista del programa, pulsar F2 CREATE e introducir un nombre del programa.
2 Seleccionar Cond como subtipo.
Pulsar F2 DETAIL para moverse a la pantalla de detalle del programa.
Situar el cursor al elemento del subtipo y pulsar F4 CHOICE.
Seleccionar Cond desde la subventana.

NOTA Al mismo tiempo, el grupo de operacién se establece automaticamente como [*,*,*
Un programa de condicidon no necesita grupo de operacion.

Pantalla de monitorizacion del estado

El estado de la monitorizacién de estado puede controlarse utilizando la pantalla del monitor del programa y la
pantalla del monitor del sistema.

Pantalla monitor del programa

Para el monitor del programa que se esta actualmente ejecutando o parando, se visualiza el nombre y el estado
(bajo ejecucién, parado) del programa de condicién, lo mismo que el nombre del programa principal (*1) del
programa que arrancé el monitor del programa.

NOTA Si el programa “A” llama al programa “B” con una llamada al subprograma, y el programa “B” ejecuta una
instruccién de arranque de movimiento se visualiza el nombre del programa principal, “A”, en la columna del
nombre del programa.

i ™

Program monitor JOINT 10%
CH Prog. Btatus Progras
WEE FALL FRunaing Bample

WLD TIME FPaused Sample
MO WEE L Paused Bample 2

L b b=

[TEPE] STSTEM RESTART PRUSE EHD

-
Elementos y teclas de funcién en la pantalla del monitor del programa:
Elemento Descripcion
CH Prog. Nombre del programa de condicion
Status Estado del programa, que se esta ejecutando o parando
Program Nombre del programa principal que arrancé el monitor del programa

Conmuta la pantalla a la pantalla del monitor del sistema. Si se desactiva el monitor
del sistema ($TPP_MON.$GLOBAL MT = 0), la tecla no es efectiva

F3 RESTART Cuando se pulsa, esta tecla vuelve a arrancar el monitor parado.

F4 PAUSE Para el monitor

F5 END Termina el monitor. EI monitor finalizado se pone a 0 desde la pantalla.

F2 SYSTEM
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Pantalla del monitor del sistema
Se visualizan todos los programas de condicion. Los monitores del sistema pueden arrancarse y
pararse.

PR %
System monitor JOINT 10%

CH Prog. Status

1 WRK FALL Running
2 WLD TIME
3 NHO WBEK L
4 VRFY HND
[TYXPE] PROGRAM START END
., A

Tabla 9-8. Elementos y teclas de funcion en la pantalla del monitor del sistema

Elemento Descripcion

CH Prog. Nombre del programa de condicion

Status Estado del programa, que se esta ejecutando o parando

F2 PROGRAM | Conmuta la pantalla a la pantalla del monitor del programa.

F3 START Arranca el monitor del sistema.

F5 END Paradel monitor. En la columna “State”, se visualiza un espacio para el monitor
parado.

Notas/Restricciones
Si se especifican multiples instrucciones de condicidon en un programa de condicién, se arrancan
multiples monitores al mismo tiempo.

1: WHEN (conditional-expressionl), CALL (Program namel)
2: WHEN (conditional-expression2), CALL (Program name2)
3: WHEN (conditional-expression3), CALL (Program name3)

Si, antes de que termine una instruccién de arranque del monitor, se ejecuta otra instruccion de
arranque de monitor, ambos monitores se ejecutan al mismo tiempo.

Si los nombres del programa de condicion especificados en las instrucciones de arranque del monitor
son los mismos, el primer programa de condicién se sobrescribe por el segundo.

El monitor de programa para la monitorizacion de estado bajo las siguientes condiciones:

e Se gjecuta la instruccion MONITOR END.

e Termina el programa.

e El programa para temporalmente. (La monitorizacion de estado vuelve a arrancar cuando el
programa vuelve a arrancar).

Puede monitorizarse hasta cinco condiciones al mismo tiempo.

En el programa de accion para un monitor del programa, puede especificarse un grupo de movimiento.
En el programa de accion para un monitor del sistema, el grupo de movimiento debe especificarse
como [*,*** *].

En el programa de accion para un monitor del programa, puede especificarse un grupo de movimiento.

Sin embargo, mientras el robot esté funcionando, el robot no puede manejarse con el programa.
Mientras el robot no esta funcionando, el robot puede manejarse con el programa.
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16. FUNCIONES AVANZADAS

16.1. REF POSITION (POSICION DE REFERENCIA)

Una posicion de referencia es una posicion en la cual se puede especificar el margen de tolerancia en
grados. Esto delimita una zona en el espacio, y cuando el robot entra en esa zona, una salida DO[n]
se activa.

MENU — SETUP — F1: [TYPE] - REF POSITION

|REE_POSN JOINT 10 %
1/3
No. Enb/Dsbl @Pos Comment
1 FALSE [ 1
2 ENABLE FALSE [ 1
3 DISABLE FALSE [ 1

[ TYPE ] DETAIL ENABLE DISABLE

ENABLE: activa la posicion de referencia
DISABLE: desactiva la posicion de referencia
GPOS:a TRUE, el robot esta dentro de la zona

a FALSE, el robot esta fuera de la zona

F3: DETAIL
|REF POSN JOINT 10 %
Reference Position 1/12
Ref.Position Numberg
1 Comment:
2 Enable/Disable: ENABLE
3 Signal definition: DO[ 1] &—F—
4 Jl: 88.998 +/- 22.000
5 J2: -3.631 +/- 11.500
6 J3: -65.274 +/- 52.000
V4 J4: 134.782 +/- 26.000
8 J5: 91.569 +/- 6.500
9 J6: -2.367 +/- 11.000
[ TYPE ] RECORD

Poner el robot en el centro de la zona a definir y pulsar SHIFT + F5: RECORD, grabando la posicion.
A continuacion definir las tolerancias deseadas eje por eje.

Nota: DO [1] es la salida elegida, que debe ser activada cuando el robot esta dentro de la zona.
Cuando ninguna salida es elegida, el control toma por defecto UO 7: At perch.

Nota: SREFPOSMAXNUM, para ampliar n° de posiciones de referencia. (Parar y arrancar controlador).
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16.2. SPACE CHECK FUNCION (OPCION J609)

Esta funcion permite programar un volumen especifico mediante el cual se establecen una serie de
condiciones:

-Se precisa de una DI para poder acceder al volumen. Mientras no se recibe esta entrada el
movimiento del robot se para al contactar con el volumen de seguridad. Si estando dentro del
volumen, se perdiera la sefial, no puede salir.

-Una salida cambia de estado dentro (DO = Off) y fuera del volumen(DO = On).

Rectangular\Space JOINT 10%
LIST SCREEN 1/3
No.Enb/Dsbl Comment Usage
1 ENABLEN\[CINTA JCommon Space
2 DISABLEL JCommon Space
3 DISABLEL JCommon Space
[ TYPE ] DETAIL ENABLE DISABLE
Rectangular\Space JOINT 10%
DETAILED SCREEN 1/6
SPACE :1 GROUP :1
USAGE :© Common Space
1 Enable/Disable: ENABLE\\
2 Comment: [ CINTA]
3 Output Signal: DO [ 12]
4 Input Signal: DI [ 1]
5 Priority: Low
6 inside/outside: Inside
[ TYPE ] SPACE ENABLE DISABLE
Rec JOINT  10%
SPACE SETUP 1/4
SPACE :1 GROUP :1
UFRAME :1 utooL :1
1 : BASIS\VERTEX [SIDE LENGTH 1]
2 X 1123.6 mm -2073.6 mm
3 Y 1645.4 mm 280.3 mm
4 :Z -310.0 mm -218.9 mm
[ TYPE ] OTHER RECORD

Nota: SREFPOSMAXNUM, para ampliar n° de posiciones de referencia. (Parar y arrancar controlador).
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16.3. AUTOEXEC PROGRAM FOR COLD START / HOT START

| Encendido habilual

Arrangue en Trio

I | Arrangue en calienie ]

|

]

| Arrangue sislema

Este programa se arrancara mientras reinicia el sistema cuando damos ON al controlador.

MENU — NEXT —» SYSTEM — F1: [TYPE] —»
CONFIG

System Config JOINT 10 %

Use HOT START:

1
2 1/0 power fail recovery:RECOVER ALL

-1

3 Autoexec program
for Cold start:

N

0 ~NO Ul

[ TYPE ]

Autoexec program

[********]

for Hot start:

HOT START done signal:
Restore selected program:
Enable Ul signals:

START for CONTINUE only:

3/28
FALSE

Do[ 0]
TRUE
TRUE
FALSE

Para que un programa sea arrancado en modo
automatico mediante COLD START, su nombre
debe figurar en la variable de sistema

$PWR_NORMAL

MENU — NEXT —» SYSTEM — F1: [TYPE] —»

VARIABLES

SYSTEM Variables JOINT 10 %

208 $PRIORITY 128
209 $PROTOENT

210 $PRPORT_NUM 4
211 $PSSAVE_GRP

212 $PURGE_ENBL TRUE
213 $PWF_I0

214 $PWR_NORMAL m

215 $PWR_SEMI *uninits

216 $PWR_UP_RTN [16] of STRING[13]
217 $RCVTMOUT 3000

[ TYPE ]

[4] of PROTOENT T

[5] of PSSAVE GRP_T

214/306

Para que un programa sea arrancado en
modo automéatico mediante HOT START, su
nombre debe figurar en la variable de

sistema $PWR_SEMI

ATENCION: El programa de arranque en autoejecuciéon no debe incluir movimientos (group
mask: [*,*,*,*,*]). En su ejecucion no debe exceder de méas de 15 seg. , siendo inferior
en todo caso al tiempo que tarda la SRAM en descargar sobre la DRAM. Para poder ser
ejecutado no debe estar editado.

USE RESTORE AUTOEXEC AUTOEXEC
HOT SELECTED PROGRAM PROGRAM RESULTADOS ANTE CAIDA DE RESULTADOS Desde BIOS RESULTADOS Desde BIOS
START PROGR AM FOR COLD FOR HOT TENSION OFF/ON COLD START HOT START
START START
False True Programa en ejecucién se aborta. Programa en ejecucion se aborta. Programa en ejecucion se aborta.
(por (por defecto) XXXXXXX XXXXXXX Autoseleccion Ultimo programa en Autoseleccion Ultimo programa en Autoseleccion Ultimo programa en
defecto) ejecucion/edicion desde la linea 0. ejecucion/edicion desde la linea 0. ejecucion/edicién desde la linea 0.
Programa en ejcucion se pausa. Programa en ejcucion se pausa. Programa en ejcucion se pausa.
True True - - A_utos_glecm_on,ultlmo progrfima en A_utos_glecm_on,ultlmo progrfima en A_utos_glecm_on,ultlmo progrfima en
ejcucién/edicion desde la linea ejcucién/edicion desde la linea ejcucién/edicion desde la linea
donde se quedo. donde se quedo. donde se quedo.
False False - - Progﬁama en ejecucion se a_borta. Progr}ama en ejecucion se a_borta. Progﬁama en ejecucion se a_borta.
Ningun programa se selecciona. Ningln programa se selecciona. Ningun programa se selecciona.
Programa en ejcucion se pausa. Programa en ejcucion se pausa. Programa en ejcucion se pausa.
Autoseleccion Ultimo programa en Autoseleccion Ultimo programa en Autoseleccion Ultimo programa en
True False XXXXXXX XXXXXXX ejcucién/edicion desde la linea ejcucién/edicion desde la linea ejcucién/edicion desde la linea
donde se quedo. donde se quedo. donde se quedo.
False Programa en ejecucion se aborta. Programa en ejecucion se aborta. Programa en ejecucion se aborta.
True Autoseleccion Ultimo programa en Autoseleccion Ultimo programa en Autoseleccion Ultimo programa en
(por p A B ; ) ali ; ) ali ; ) ali
defecto) (por defecto) eJecuc_lon/edlcmn desde la linea 0 eJecuc_lon/edlcmn desde la linea 0 eJecuc_lon/edlcmn desde la linea 0
+ se ejecuta programa A + se ejecuta programa A + se ejecuta programa A
Programa en ejcucion se pausa. Programa en ejcucion se pausa. Programa en ejcucion se pausa.
Autoseleccion Ultimo programa en Autoseleccion ultimo programa Autoseleccion Ultimo programa en
True True A B ejcucion/edicion desde la linea en ejcucidn/edicion desde la linea | ejcucion/edicion desde la linea
donde se quedd donde se quedd donde se quedd
+ se ejecuta programa B + se ejecuta programa A + se ejecuta programa B
Programa en ejecucion se aborta. Programa en ejecucion se aborta. Programa en ejecucion se aborta.
False False A B Ningn programa se selecciona + Ningun programa se selecciona + Ningun programa se selecciona +
se ejecuta programa A se ejecuta programa A se ejecuta programa A
Programa en ejcucion se pausa. Programa en ejcucion se pausa. Programa en ejcucion se pausa.
Autoseleccion Ultimo programa en Autoseleccion altimo programa Autoseleccion Ultimo programa en
True False A B ejcucion/edicion desde la linea en ejcucion/edicion desde lalinea | ejcucion/edicion desde la linea
donde se quedd donde se quedd donde se quedd
+ se ejecuta programa B + se ejecuta programa A + se ejecuta programa B
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16.4. AJUSTE DINAMICO DE LA TRAYECTORIA (PROGRAM ADJUST, OPCION J517)

El ajuste dinamico de la trayectoria permite modificar ciertos puntos de una trayectoria sin para el
desarrollo de la aplicacion.

MENU — UTILITIES — F1: [TYPE] - PROG ADJUST

Program Lines Status 1/10
ﬂ FANUC 5- 15 EDIT
2 FANUC 21- 23 ENABLED
3 PERCAGE 1- 5 DISABLED
4 TACHE1 9- 14 ENABLED
5 R 0 — 0 FKhIxAkkhk
6 R 0 — 0 R = o
7 R 0 — 0 R = o
8 R 0 — 0 B = o
9 R 0 — 0 FKhIxAkkhk
10 *hAkAhhhk O_ 0 R = o
[ TYPE 7 DETAIL =

PROGRAM: nombre del programa en el cual se encuentran los puntos a modificar.
LINES: lineas del programa entre las cuales se encuentran los puntos a modificar
STATUS: ENABLE — plan de ajuste activo

DISABLE — plan de ajuste activo

F2: DETAIL
JOINT 10 %
1711
Current schedule: 1 StaﬁHE: EDIT
1 Program name:
2 Starting line number: 5
3 Ending line number: 15
4 X adjustment: 6.000 mm
5 Y adjustment: 0.000 mm
6 Z adjustment: -2.500 mm
7 W adjustment: 0.000 dg
8 P adjustment: 0.000 dg
9 R adjustment: 0.000 dg
10 Motion speed: 0 mm/s
11 Joint speed: 0 %
[ TYPE ] UNITS SCHED ENABLE >
COPY CLR_ADJ CLR_ALL =

UNITS: permite cambiar las unidades de ajuste

SCHED: pasa de un plan de ajuste a otro.

ENABLE/DISABLE: valida / invalida el plan de ajuste

COPY: copia un plan de ajuste en otro

CLR_ADJ: borra los ajustes y velocidades especificadas (hace permanente los ajustes)
CLR_ALL: hace permanente los planes activos y borra los planes de ajuste.
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16.5. DESPLAZAMIENTO TRAYECTORIA (PROGRAM SHIFT, OPCION J505)

Permite duplicar todo o parte de un programa cuando una trayectoria similar es aplicada a varias
piezas idénticas.

Permite también corregir una trayectoria después del emplazamiento fisico del robot en relacion a la
pieza a trabajar.

MENU — UTILITIES — F1: [TYPE] —» PRG SHIFT

|PROGRAM SHIET JOINT 10 %
Program 2/6

1 Original Program : [FAM

2 Range:

3 Start line: (not used) alaiaiaded

4 End line: (not used) alaiaiaied

5 New Program :

6 Insert line: (not used) aloiaiaiel

Use shifted up,down arrows for next page

[ TYPE ] PART  WHOLE >

ORIGINAL PROGRAM: Nombre del programa que contiene el nombre del programa a desplazar

RANGE => WHOLE: copia completa
=> PART: copia parcial — START LINE: primera linea de la trayectoria a copiar

— END LINE: ultima linea de la trayectoria a copiar
NEW PROGRAM: nombre del programa de destino que contendra la trayectoria desplazada
INSERT LINE: si el programa ya existe, numero de la linea donde insertar la trayectoria desplazada

é‘ﬁ 3 -
Q1 Programa : |

destino Q
| (22
i; Programa
Pl & destino
.;'_;‘ P3
g Programa Programa
fuente fuente
Sin rotacion Con rotacién
PROGRAM SHIFT JOINT 10 % ‘PROGRAM SHIFT JOINT 10 %
Shift amount/Teach 1/3 Shift amount/Teach 1/7
Position data Position data
X : Y : Z : X : Y : Z :
1 Rotation: 1 Rotation:
2 Source position P1:
2 Source position P1: 3 P2:
4 P3:
5 Destination position Q1:
3 Destination position Q1: 6 Q2:
7 Q3:
[ TYPE 1 EXECUTE ON OFF > [ TYPE 1 EXECUTE ON OFF >

ROTATION: indica si el desplazamiento de la trayectoria se hace con (ON) o sin (OFF) rotacion.
SOURCE POSITION: registra el o los puntos (SHIFT + F5: RECORD) sobre las diferentes piezas a fin
de definir el desplazamiento a realizar (referirse a los dibujos).

EXECUTE: crea el programa destino una vez grabadas las posiciones.
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16.6. TRAYECTORIAS SIMETRICAS (MIRROR IMAGE, OPCION J506)

Esta opcion permite duplicar todo o parte de un programa TP en una imagen simétrica respecto los
puntos originalmente programados.
MENU — UTILITIES — F1: [TYPE] - MIRROR IMAGE

MIRROR IMAGE SHIFT JOINT 10 %
Program 2/6

1 Original Program : %

2 Range:

3 Start line: (not used) alaiaiaded

4 End line: (not used) aiaiaiaied

5 New Program :

6 Insert line: (not used) alaiaiaded

Use shifted up,down arrows for next page

[ TYPE ] PART  WHOLE >

ORIGINAL PROGRAM: Nombre del programa que contiene la trayectoria original
RANGE => WHOLE: copia completa
=> PART: copia parcial — START LINE: primera linea de la trayectoria a copiar
— END LINE: ultima linea de la trayectoria a copiar

NEW PROGRAM: nombre del programa de destino que contendra la trayectoria simétrica
INSERT LINE: si el programa ya existe, nimero de la linea donde insertar la trayectoria simétrica

F_‘,.--"'

Q3

ol P2 Q2

Programa Programa Programa Programa
fuente destino fuente destino
Sin rotaciéon Con rotacién
PROGRAM SHIET JOINT 10 % IMIRROR IMAGE SHIET JOINT 10 %
Shift amount/Teach 1/3 Shift amount/Teach 1/7
Position data Position data
X o Y o Z o X :******** Y - Z -
1 Rotation: 1 Rotation: m
2 Source position P1:
2 Source position P1: S P2:
4 P3:
5 Destination position Q1:
3 Destination position Q1: 6 Q2:
7 03:
[ TYPE ] EXECUTE ON OFF > [ TYPE ] EXECUTE ON OFF >

ROTATION: indica si el desplazamiento de la trayectoria se hace con (ON) o sin (OFF) rotacion.
SOURCE POSITION: registra el o los puntos (SHIFT + F5: RECORD) sobre las diferentes piezas a fin
de definir el desplazamiento a realizar (referirse a los dibujos).

EXECUTE: crea el programa destino una vez grabadas las posiciones.
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16.7. CAMBIO DE HERRAMIENTA (TOOL OFFSET, OPCION J509).
L IFTLLITIRE TOOL OFFSET JOINT 10%
1 TEST CYCLE Frogram 176
: 1 Original Frogram: [Taestl |
FGTH 2  Range: WHOLE
3 Start line: (not used) *hk
4 End line: (not used) bkl
5  MHew Program: [Test2 1
i " LR
ey o e & Insert line:(not used)
TINE Use shifted up, dewn arrews for naxt page
[TYPE] =
Y - —y
| F1 CLEAR =
T Fa
SHIFT O TOOL OFFSET JOINT 10%
UTOOL number 1/6
1 o0ld UTOOL number 1
2 Hew UTOOL number 2
3 Convert type TCP fized
. [TYXPE] EXECUTE = P
CLEAR >

- Cambia Utool sin cambiar las cotas de los puntos de programa, con lo
gue el robot va a los mismos puntos anteriores.

ROBOT FIXED - Cambia Utool con cambio de cotas de puntos de programa con lo que

el robot se desplaza a otros puntos y podria colisionar con algo.

Convert type: TCP FIXED

16.8. CAMBIO DE SISTEMA DE USUARIO (FRAME OFFSET, OPCION J509).

-
1 UTILITIES UFRAME OFFSET JOINT 10%
2 TEST CYCLE Program 1/6
1 Original Program: [Testl 1
FCTHN 2 Range t WHOLE
3 Btart line: (not used) Rk
4 Ene line: (not used) bl
5 Hew Program: [Tastd 1
o] [ Insert line:(not used) bhid
TAIFE Use shifted up, down arrows for naxt page
[TYEE] >
A
F't CLERR =
. ™y
SHIFT U. UFRAME OFFSET JOINT 10%
UFRAME number 1/3
1 ©ld UFRAME number: 1
2 Hew UFRAME number: 2
3 Convert Position data (¥/H): YES
- [TYPE] EXECUTE = i
CLEAR >

Convert position data: Yes- Cambia Uframe con cambio de las cotas de los puntos de programa, con

lo que el programa se desplaza y puede colisionar con algo.
No- Cambia Uframe sin cambio de cotas de puntos de programa para

conservar trayectorias originales del programa.
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17.

ENTRADAS-SALIDAS

17.1.

1DIGITALES — DI[N] Y DO[N]

SLOT 1

®pwR ® LINK

A01234567

® a1

® a0

JD1B  JD1A

24vVDC
2AMAX

B 01234567

BAEEEERREE

®

SLOT 2

A 01234567

B 01234567

AEEREEEEEE
FEEAEREEREE

RACK 1
SLOT3  SLOT4  SLOTS
] 4] (s]

AID16D

A0
Al

A2
A3
A4
AS
A6
A7
BO
81
B2
B3
B4
85
B6
B7

SLoT
FANUC

T

INPUT

R
<
S

POS LOGIC

J

> >
hef b=

f

i

>
o

1o

=
5]

A99L-0128-0002%10

Médulo de entradas DI

3%

ST

©

[
13

>
S

s
=
o
S

AOD16D

]
+1

SLoT

FANUC
Médulo de salidas DO

MENU — 1/O — F1: [TYPE] — Digital— F2: CONFIG

QUTPUT
12/24 VDC 0.5A
POS LOGIC

A99L-0128-0002#07
AQODIBD

04
ol oL [ SR [1/0 Digital Out JOINT 10 %
1/32
# RANGE SLOT START PT # SIM ﬁgls 1/256
1 po[ 1- 8] 2 1 pof 11 U L 1
2 DO[ 9- 16] 1 2 9 DOf 2] U OFF [ 1
3 DO[ 17- 24] 2 1 1 DOf 3] U OFF [ 1
4 DO[L 25- 32] 2 1 9 DO[ 41 U OFF [ 1
5 DO[ 33- 40] 0 0 0 DOf 5] U OFF [ 1
5 B L ]
8 DO[ 57- 64] 0 0 0 DTN agz L ]
9 DO[ 65- 72] 0 0 0 por &1 v OFF L ]
DOf 9] U OFF [ 1
[ TYPE ] MONITOR IN/OUT DETAIL  HELP 3 DO[ 10] U  OFF [ ]
[ TYPE 1 VERIFY ) [ TYPE 7 CONFIG IN/OUT ON OFF
SIMULATE: La salida se simula al nivel de soft. La entrada se simula al nivel de soft.

UNSIMULATE: la salida es fisicamente forzada. (Hay tensién fisica en la salida).

(No hay tensién fisica sobre la salida).(No se tiene en cuenta la entrada fisica).

VALUE: Valor escrito sobre la salida. Valor leido de las entradas.
IN/OUT: Para pasar de ventana de Salidas a entradas.

MONITOR: retorno a la pagina anterior.
VERIFY: verifica si la configuracion es correcta — Port assignment is valid.
O incorrecta — Port assignment is invalid.

— F4: DETAIL
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| JOINT 10 % \ JOINT 10 %
Digital Output Detail 12/23 Digital Output Detail 1/23
10 Comment: [ 71L 1
11 Comment: [ 8] 1 Digital Output: DO[ 1]
12 Polarity: [ 1]
13 Polarity: [ 2] NORMAL Digital Outputs:i— 8]
14 Polarity: [ 3] NORMAL 1 Rack Number:
15 Polarity: [ 4] NORMAL 2 Slot Number: 2
16 Polarity: [ 5] NORMAL 3 Starting Point: 1
17 Polarity: [ 6] NORMAL 4 Comment: [ 11L 1
18 Polarity: [ 7] NORMAL 5 Comment: [ 2]1L 1
19 Polarity: [ 8] NORMAL 6 Comment: [ 3]1L 1
[ TYPE ] NEXT IN/OUT INVERSE NORMAL > [ TYPE ] NEXT IN/OUT >
[ TYPE 1 VERIFY > [ TYPE ] VERIFY >
Digital Output Detail 20/23
14 Polarity: [ 3] NORMAL
15 Polarity: [ 4] NORMAL
16 Polarity: [ 5] NORMAL
17 Polarity: [ 6] NORMAL
18 Polarity: [ 7] NORMAL
19 Polarity: [ 8] NORMA
20 Complementary: [ 1 - 2]
21  Complementary: [ 3 - 4] FALSE
22 Complementary: [ 5 - 6] FALSE
23  Complementary: [ 7 - 8] FALSE

[ TYPE ] NEXT IN/OUT TRUE FALSE >

[ TYPE 1 VERIFY >

NEXT: pasa a las 8 salidas o a las 8 entradas siguientes.

POLARITY: establece la polaridad de las salidas o entradas:
-NORMAL — ON => 24V

OFF =>0V
-OINVERSE —-ON =>0V
OFF =>24V

COMPLEMENTARY: asocia las salidas de 2 en 2

Complementary [1-2] = TRUE
Si DO [1]=ON, DO [2]=OFF
Si DO [1]=OFF, DO [2]=ON

O no —» Complementary [1-2] = FALSE
Las salidas DO [1] y DO [2] son independientes.

Una vez terminada la configuracion, parar y arrancar de nuevo el controlador para que el
sistema tenga en cuenta las modificaciones.

Nota: Para ampliar el nUmero de puntos maximo permitido por ejemplo DI / DO [1 - 256] a

DI/ DO [ 1 - 1024] modificar la variable $MAX_DIG_PRT.
O mediante CRTL START, Menu, Program Setup.
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17.2. ANALOGICAS — AI[N] Y AO[N]
RACK 1

SLOT 4 SLOT 5

[4] [s]

SLOT 2 SLOT 3

SLOT 1

O pwr @ Nk
A 01234567
® a1
® a0

A 01234567

B01234567 B01234567

N
4
N

ol
S

o4

¢

LX)

(4

JD1B

24 VDC
2A MAX

g ﬁ

[ |
CP32 JD2
EANUC

JD1A

SAEEEEEEEEE

PRRRRRRR

5]

Item Specification
Item Specifications Number of output |2 channels/module
Number ofinput |4 channel/module cl"ta.nne‘ls — :
channel Digital input 12-bit binary (2's complement representation)
Analog input -10VDC to+10VDC(input resistance 4.7MQ) Analog output -10VDC to +10VDC(external load resistance: 10KQ or
-20mADC to+20mADC(input resistance 2500) more) (Note 1)
Selectable 0mADC to +20mADC(external load resistance: 400 or|
Digital output 12 bit binary (complementary representation of "2".) less)
Input/output Input/output
correspondence Analog input Digital output correspondence Digital input Analog output
+10V +2000 +2000 +10V
+5V or + 20mA +1000 +1000 +5V or +20mA
0V or OmA 0 0 0V or OmA
-5V or -20mA -1000 -1000 -5V
-10V -2000 -2000 -10V
Moédulo de 4 canales x Al Médulo de 2 canales x AO
ANALQC
— QUTPUT
O— —
77 @ Vo+ 5
e | }%&Wﬁz‘u O——n =
B\ jeo-wP  o-id 0 Vo Q
2 T
a < CANAL 1 @_ NC
] ® Feo
< Ne —
3 @ 1+ S
3 ©O—Nn =
@— ID- 9
O—
—
2 ® vie
g | IBEsem g~ =
S _\_Je-Zwf Q- 1d @ Vie Q
£ l CANAL 2 ® NE
[N}
o i F&1
2 o—* g
3 ® va+ O
&—
® vor @
— ABSL-D128~0D02415
ADAD2A

Ejemplo de conexion de salidas analgicas




MENU — /0 — F1: [TYPE] — Analog— F2: CONFIG

|1/0 Analog Out JOINT 10 %
1/25
JOINT 10 % AO # SLOT  CHANNEL
# H VALUE 1/25 1 ﬂ( 4 1
AOL 1] 0[ 1 2 2 4 2
AOL 2] U 0 [ 1 3 0 0 0
AOL 3] =~ N 1 4 0 0 0
AOL 4] =~ I 1 5 0 0 0
AOL 5] =~ N 1 6 0 0 0
AOL 6] =~ I 1 7 0 0 0
AL 7] =~ * [ 1 8 0 0 0
AOL 8] =~ N 1 9 0 0 0
AOL 9] =~ o 1
AO[ 10] = * 0 1 [ TYPE 7 MONITOR IN/OUT  DETAIL HELP >
[ TYPE ] CONFIG IN/OUT SIMULATE UNSIM [ TYPE 1 VERIFY >

SIMULATE: La salida se simula al nivel de soft. La entrada se simula al nivel de soft.
(No hay tension fisica sobre la salida).(No se tiene en cuenta la entrada fisica).

UNSIMULATE: la salida es fisicamente forzada. (Hay tension fisica en la salida).
VALUE: Valor escrito sobre la salida. Valor leido de las entradas.
IN/OUT: Para pasar de ventana de Salidas a entradas.
MONITOR retorno a la pagina anterior.
VERIFY: verifica si la configuracion es correcta — Port assignment is valid.

O incorrecta — Port assignment is invalid.

F4: DETAIL

1/0 Analog Out JOINT 10 %
Analog Output Detail 174

Analog Output: AO[ 1]

Rack Number: Iﬂ

1

2 Slot Number: 4

3 Channel : 1

4 Comment: [ 1
[ TYPE ] NEXT IN/OUT >
[ TYPE ] VERIFY >

NEXT: pasa a la salida o a la entrada siguiente.

Una vez terminada la configuracion, parar y arrancar de nuevo el controlador para que el
sistema tenga en cuenta las modificaciones.

Configuracion de Entradas / Salidas

1. Manual
Poner la variable $I0_AUTO _CFG =0
Configurar manualmente
Re-arrancar el controlador.

2. Automatica
Poner la variable $I0_AUTO_CFG =1
Borrar las asignaciones actuales (MENU / 1/0O / [TYPE] link device) después pulsar
F5[CLR-ASG])
Re-arrancar el controlador.
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17.3. GRUPOS — GI[N] Y GOI[N]

Las entradas / salidas de grupo permiten acceder a los datos de varias sefiales de entradas o salidas digitales a
la vez. Las instrucciones de entradas / salidas de grupo permiten por tanto controlar estas sefiales bajo forma de
namero binario codificado en decimal.
RACK 1
SLOT 1 SLOT 2 SLOT 3 SLOT 4 SLOT5

®pwr @ Nk

A01234567 A01234567
® a1

®BA0 B 01234567 B 01234567

JD1B  JD1A

24VDC
2A MAX

EEEEREEEE

JD2

RRIRIFIRIRIRRPRI®

AEEEEEEREEE
(] ZEEEEEREE

[~] I
]

MENU — 1/O — F1: [TYPE] —» Group — F2: CONFIG

11/0 Group Out JOINT 10 %
1/25
1/0 Group Out JOINT 10 % GO # m SLOT START PT NUM PTS
# ﬂ VALUE 1/25 1 0 0 0 0
Go[ 1] S § 1 2 0 0 0 0
GO[ 21 = * [ 1 3 0 0 0 0
GO[ 31 * S | 1 4 0 0 0 0
GO[ 41 = S | 1 5 0 0 0 0
GO[ 5] * * [ 1 6 0 0 0 0
GO[ 6] * * [ 1 7 0 0 0 0
Go[ 71 * * I 1 8 0 0 0 0
GO[ 8] * * [ 1 9 0 0 0 0
Gof 91 ~* S | 1
GOo[L 10] * = 1 [ TYPE 1 MONITOR IN/OUT  DETAIL HELP >
[ TYPE 7 CONFIG IN/OUT SIMULATE UNSIM [ TYPE 1 VERIFY >|

SIMULATE: La salida se simula al nivel de soft. La entrada se simula al nivel de soft.
(No hay tension fisica sobre la salida).(No se tiene en cuenta la entrada fisica).

UNSIMULATE: la salida es fisicamente forzada. (Hay tensién fisica en la salida).
VALUE: Valor escrito sobre la salida. Valor leido de las entradas.
IN/OUT: Para pasar de ventana de Salidas a entradas.
MONITOR: retorno a la pagina anterior.
VERIFY: verifica si la configuracion es correcta — Port assignment is valid.
O incorrecta — Port assignment is invalid.

— F4 : DETAIL
NEXT: pasa al grupo de salidas o de entradas siguiente
[1/0 Group Out JOINT 10 % . . .
Group Output Detail 1/5 Una vez terminada la configuracion, parar y arrancar
de nuevo el controlador para que el sistema tenga
Group Output: GO[ 1] g .
en cuenta las modificaciones.
1 Rack Number:m
2 Slot Number: 0
3 Starting Point: 0
4 Number of Points: 0
5 Comment: [ 1
[ TYPE ] NEXT IN/OUT >|
[ TYPE 1 VERIFY >|
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17.4. ROBOT — RI[N] Y RO[N]

Las entradas y salidas robot, son sefiales de entradas / salidas digitales precableadas entre el
controlador y el conector EE (End Effector) situado en el robot. La configuracion es por tanto

establecida y no modificable.

EE

MENU —s 1/0 — F1: [TYPE] — Robot

11/0 Robot Out JOINT 10 % STATUS : valor a,escrlblr sobre la salida (ON/OFF).
# % 1/8 valor leido sobre la entrada (ON/OFF)
ROL 1] L 1
ROL 2] OFF L 1
RO[ 3]  OFF [ ] IN/OUT : para pasar de la ventana de ntradas a
RO[L 4] OFF L 1 . .
ROE 5]  OFF [ i la de salidas e inversamente.
RO[ 6] OFF L 1
ROL 7] OFF L 1 .
RO[ 8] OFF [ ] F4 : DETAIL
[ TYPE 1 DETAIL IN/OUT ON OFF
|1/0 Robot Out JOINT 10 % |1/0 Robot Out JOINT 10 %
Robot Output Detail 1720 Robot Output Detail 9/20
7 Comment: [ 7] 1
1 Comment: [ 1] [_] 8 Comment: [ 8] 1
2 Comment: [ 2] [ 1 9 Polarity: [ 1]
3 Comment: [ 31 L 1 10 Polarity: [ 2] NORMAL
4 Comment: [ 41 L[ 1 11 Polarity: [ 3] NORMAL
5 Comment: [ 5] L 1 12 Polarity: [ 4] NORMAL
6 Comment: [ 6] [ 1 13 Polarity: [ 5] NORMAL
7 Comment: [ 71 L[ 1 14 Polarity: [ 6] NORMAL
8 Comment: [ 8] L 1 15 Polarity: [ 7] NORMAL
9 Polarity: [ 1] NORMAL 16 Polarity: [ 8] NORMAL
[ TYPE 1 MONITOR IN/OUT [ TYPE 1 MONITOR IN/OUT [INVERSE NORMAL
NEXT : pasa a las 8 salidas o a las 8 entradas siguientes.
'1/0 Robot out JOINT. 10 POLARITY : establece la polaridad de las salidas o entradas:
obo u h _
Robot Output Detail 17/20 -NORMAL — ON => 24V
11 Polarity: [ 3] NORMAL OFF =>0V
12 Polarity: [ 4] NORMAL - -
13 Polarity: [ 5] NORMAL O INVERSE — ON _> ov
14 Polarity: [ 6] NORMAL _ OFF  =>24V
15 Polarity: [ 7] NORMAL COMPLEMENTARY: asocia las salidas de 2 en 2
16 Polarity: [ 8] NORMAL —> Complementary [1-2]=TRUE
17 Complementary: [ 1 - 2] . _ _
18 Complementary: [ 3 - 4] FALSE Si DO[1]=ON, DO[2]=OFF
19 Complementary: [ 5 - 6] FALSE Si DO[1]=OFF, DO[2]=ON
20 Complementary: [ 7 - 8] FALSE O no — Complementary [1-2]=FALSE
[ TYPE 7 MONITOR IN/OUT  TRUE  FALSE Las salidas DO[1] y DO[2] son independientes.

Una vez terminada la configuracién, parar y arrancar de nuevo
en cuenta las modificaciones
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17.4.1. Descripcion del EE (END EFECTOR).

Se trata de un conector hembra de 24 pines incorporado de serie en todas la unidades mecanicas.
Su funcién es la de permitir la conexion del EE (End Efector = Elemento Terminal = Pinza = Antorcha = Garra).

Dispone de:
- 8RI = 8RDI
- 8RO =8RDO

- 1 Input HBK (Hand Brocken = Mano rota), entrada de fallo directo de robot cuando seabre un
circuito por un impacto por ejemplo. Contacto NC.

- 1 Input PPBAN (Presion de aire anormal), entrada de fallo directo de robot cuando se abre un
circuito por ejemplo un a sefial de presostato. Contacto NO. El circuito ha de ser pensado y
creado por el cliente.

- 4 tomas +24V.
- 1ltomaOV.
ELEMENTO TERMINAL, PINZA
S SERVOAMPLIFICADOR RJ3 EE GARRA, END EFECTOR
RDOT | RDCZ | ROOS | ROCA CPU, EMERG. PCB RJ2 l +2¢ Ro
RDOS | ADOB | *HK | ov | RN 24 24 *
—n 1T W 424 B
I%z G | rou Lm L‘PWLm_l e T
T 1 :- &aﬁ .: + .
|Tus 124 | +24 | 424 +:4_| 0 /&‘w . .
— — ﬁ: Root _(T@-‘L\h:r_m’nor tipo colactor+ob|erto+NPN RDO1
CONECTOR HEMBRA EE &3 o
EN CABEZAL DE ROBOT o5 Re02 —' —(m} . * RDO2 ~@
AB3L-0001 ~DI34§R2524F RDOS — — {71} —t RD03 w0 g 4 §
XION "
oA S | R004 (- R0 O
ESPECIICACIONES DEL CABLE: 1 ROOS " —{Wy $—4—RI05 0
5= 0.25 mm2 g RDO6 —' [T+ +——s RDOS =0
! §% RBO7 —& — [+ - ROO7 %O
1™ RD0B —'—{W} — RDOB 80| | yuctve. detects metal
b e d : : cierra contacto
| |
*HBK + ¢ [*HBK ~@l V4 A
| VNV | |
| |
124 @ = 1 1
%ﬁr’ﬂ&a"ﬁ%“ RO —{7%} . 4[ROl <0
CrSEr B PALD, SHFT + RESET e RDI2 —{[m} . " + RDIZ 80|  ritz: detecta piatsn
| - clerra contacte
RDI3 —{®V} ? — ROI3 O - )
RO — () ’ +—s—[RO4 %0 =
RO5. —{F—"""Y - ROI5 20
RDI6 —{RY} 4+ [RO6 %O T !
e 2 oo G
COMPROBACIONES: = Y —t -8 tz it
: N ] e =0
ROt Tootor .+24 KD, ackvar RO an TP, Teeter=s24V, T ? T
RE Pumts 424 R, R canvia on o TR, +24'!ﬁ ! ! _
PUENTE DE CAWBKD wov P -
DE CONLN (ROICON) ,p“ PNP +—4 N 8
CW C“'l J',OV

Fanuc provee el conector macho aéreo de 24 pines y es el cliente el que tiene que cablearlo en
funcién de las necesidades de su EE.



17.5. SOP — SI[N] Y SO[N] (PANEL OPERADOR STANDAR)

SI[ 1] OFF Fault reset SO[ 1] OFF Cycle start
SIL 2] ON Remote SOoL 2] OFF Hold
SIL 3] ON Hold SO[ 3] OFF Fault LED
SI[ 4] OFF User PB#1 SO[ 4] OFF Batt alarm
SI[ 5] OFF User PB#2 SO[ 5] OFF User LED#1
SI[ 6] OFF Cycle start SO[ 6] OFF User LED#2
SI[ 7] OFF SO[ 7] OFF TP enabled
SIfT 8] ON CE/CR Select b0 SOoL 8] OFF
SIfT 9] ON CE/CR Select bl SOoL 9] OFF
SI[ 10] OFF SO[ 10] OFF
SI[ 11] OFF SO[ 11] OFF
SI[ 12] OFF SO[ 12] OFF
SI[ 13] OFF SO[ 13] OFF
SI[ 14] OFF SO[ 14] OFF
SI[ 15] OFF SO[ 15] OFF
SIT 161 ON SOl 161 OFF

Sefial de entrada Descripcion

Sl [1] FAULT_RESET
Siempre activada.

La sefial de liberacion (reajuste de fallo) de alarma libera el estado de alarma. En
esta caso, el estado de alarma no se libera hasta que se encienda la potencia del
servo.

S| [2] REMOTE
Siempre activada.

La sefal remota (remota) conmuta entre el modo remoto y el modo local del
sistema. En el modo remoto (SI[2] = on), cuando se satisfacen las condiciones
remotas, puede arrancarse un programa utilizando la E/S del dispositivo periférico.
En el modo local (SI[2] = off), cuando se satisfacen las condiciones de activacion del
panel del operador, puede arrancarse un programa desde el panel del operador.

Para encender o apagar la sefial remota (SI[2]), establecer la instalacion
remota/local en el menud de configuracion del sistema. Para mas detalles, véase
Seccion 3.16, “SYSTEM CONFIG MENU".

SI [3] *HOLD

Siempre activada.
Esta no esta en la caja
del operador.

La sefal de paro (pausa) temporal efectua un paro temporal del programa. La sefal
*HOLD estd ON en estado normal. Cuando se apaga esta sefial:

Se decelera la operacion del robot que se esta ejecutando, después se
para.

El programa que se esta ejecutando se para temporalmente.

S| [6] START

Activada en estado de
activacion del panel del
operador.

La sefal de START arranca el programa seleccionado actualmente mediante la
consola de programacién desde la linea en la cual esta posicionaso el cursor o
vuelve a arrancar un programa que se para temporalmente. Esta sefial funciona en
su flanco de bajada (cuando se apaga después de que se encienda).

Sefal de salida

Descripcion

SO [0] REMOTE
Esta no esta en la caja
del operador.

La sefial REMOTE es ON cuando se satisfacen las condiciones remotas
(condiciones remotas Seccion 3.7, “E/S del dispositivo periférico”).

SO [1] BUSY
No se proporciona para
la caja del operador.

La sefial BUSY es ON mientras se esté realizando un proceso tal como la ejecucién
del programa o el traslado del archivo. No es ON cuando un programa se pare
temporalmente.

SO[2] HELD
No se proporciona para
la caja del operador.

La sefial HOLD es ON cuando se pulsa el boton de pausa o la sefial HOLD esta
activa.

SO [3] FAULT

La sefial de FAULT (fallo) es ON cuando salte una alarma en el sistema. El estado
de alarma se libera mediante la entrada FAULT_RESET. Esta sefial no es ON
cuando salta un aviso (alarma WARN).

SO [4] Salida BATAL
No se proporciona para
la caja del operador.

La sefal de bateria (alarma bateria) anormal indica una alarma de bajo voltaje para
la bateria en la unidad de control. Manteniendo encendida la potencia a la unidad de
control, sustituir la bateria.

SO [7] Salida TPENBL
No se proporciona para
la caja del operador.

La sefial de activacion (activacion TP) de la consola de programacion es ON
cuando se enciende el interruptor de activacion en la consola de programacion.
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17.6.  UOP — UI[N] Y UO[N] (PANEL OPERADOR DE USUARIO)

Estas sefiales permiten comandar el robot a distancia por medio de un panel de operador (UOP) o
PLC. Las funciones de las salidas UOP (Ul[n] UOIn]) estan predefinidas y pueden ser cableadas sobre
cartas modulares digitales o configuradas mediante cartas de bus de campo (Interbus, Profibus,
Devicenet,...)

18 entradas y 20/24 salidas (4 opcionales) pueden ser conectadas (minimo 8 entradas o salidas).
17.6.1. Las entradas Ul

UOP Sefales entrada UOP
Uil 1] *IMSTP
Ul 2] *Hold

Ul 3] *SFSPD
Ul[ 4] Cycle stop
Ul[ 5] Fault reset
Ul[ 6] Start

Uil 7] Home

Ul[ 8] Enable

Ul 9] RSR1/PNS1
Ul 10] RSR2/PNS2
ul[ 11) RSR3/PNS3
Uil 12] RSR4/PNS4
UI[ 13] RSR5/PNS5
UI[ 14] RSR6/PNS6
Ul 15] RSR7/PNS7
UI[ 16] RSR8/PNS8
Ul[ 17] PNS strobe
Ul[ 18] Prod start
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| SENAL DE ENTRADA UOP

DESCRIPCION

‘IMSTP
Siempre activa

"IMSTP es la sefal de parada inmediata del software. *IMSTP es una sefal normal de OFF
que se mantisne en ON. Cuando se pone en OFF, sucede que:

» Se detiene el programa si se hallaba funcionando

* Se detiene inmediataments el rabat y actiian ios frenos

» Se desconecta la tensién de {os servos
Guando se pierde esta sefial, se visualiza ef codigo de error SRV0-037
(Group:). Esta sefal esta siempre activa,

“IMSTP Input

! ATENCION —‘
"IMSTP es una entrada controlada por software y NO puede ser
utiizada como seguridad. Utilizar *IMSTP con EMGIN1 y EM-
GIN2 para utililizar esta sefial con un paro de emergencia con-
trolado por hardware. Consuitar el manual de mantenimiento

l*HoLD
Siempre activa

“HOLD es la sefai de detencién externa. *HOLD es una sefial normal
mantiene en ON. Cuando se pone en QFF, sucede Io siguiente:
» Detiene el programa en ejecucicn
* Desciende la velocidad a una para controlada y detiene
* Elfreno en detencion (opcional) desconecta la tensién de los servos al
parar el rabot

de OFF, que se

*SFSPD
Siempre activa

"SF3PD es la senal de entrada de velocidad de seguridad, Esta seial se conecta
generaimente a la valla de seguridad. *SFSPD es una sefal normal de OFF, que se
mantiene en ON. Cuando pasa a OFF, sucede fa siguiente:;
= Detiene el programa en ejecucion
* Reduce la velocidad a un valor definido en una variable del sistemna, Este
valor no puede incrementarse mientas *SFSPD esté en OFF
« Visualiza el mensaje de error SYST009
= No permite una condicion de marcha REMOTE. Las entradas de marcha del
UOP o del SOF se inhabilitan cuande SFSPD se pone en OFF y tan solo
el terminal de ensenanza tiene control scbre i mavimiento, con la velocidad
fimitada.

'FAULT RESET
Siempre activa

FAULT_RESET es fa sefial externa de aceptar &l fallo. Cuando se recibe esta sefal, sucede
lo siguiente:

» Cesa el estado de error
» Los servos reciben tension
» El programa detenido ho continuara

'START

Activa cuando el robot se
halla en condicion de mando
remoto (CMDENBL = ON)

ETART es la entrada de marcha remota. La funcién de esta sefal, depende de la variable
del sistema $SHELL_CFG.$CONT_ONLY.
Si la variable del sistema SSHELL_CFG.$CONT_ONLY se fila @ FALSE, la sefal de
entrada de START:

+ Hace sequir a un programa detenido

+ Si el programa se aborta, el programa seleccicnado en este momento

empigza en la posicion del cursor

Si la variable del sistema $SHELL_CFG.$CONT_ONLY se fija en TRUE, la sefal de
entrada de marcha .

+ Solamente continua un programa detenido. La entrada PRCD_START debe
utilizarse para poner en marcha un programa desde su inicio.
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CSTOPI
Siempre activa

CSTOPI es ta entrada de parada de ciclo. La funcion de esta sefial depende de la variable
def sistema $SHELL_CFG.SUSE_ABORT.
Si la variabie del sistema $SHELL_CFG.SUSE_ABORT se fija en FALSE, la entrada
CSTOPI
» Elimina la cola de programas a ejecutar que fueron lanzados con
sefiales RSR

! ATENCION
Cuando $SHELL_CFG.SUSE_ABORT se fija en FALSE, CSTOPI, no
detiene inmediatamente la ejecucion automdtica de un programa

*» La ejecucidn automatica se detendra una vez que el programa en curso
haya terminado de ejecutarse,
Si la variabie del sistema $SHELL_CFG.SUSE_ABORT se fija en TRUE, la entrada CSTOP!I:
! » Elimina |a coia de pregramas a sjecutar que fueron lanzados con
sefales RSR
+ Aborta inmediatements el programa que se esté ejecutando, de los
programas que fueron lanzados tanto con RSR como con PNS

HOME :
.Activa cuando el robot se
halia en situacién de mando
remoto

Esta sefiai puede definirse como de lfamada a un Macro. El macro permite mover el robot a
$u posicidn de origen HOME,

ENBL
| Siempre activa

ENBL es la entrada de habilitacion. Esta sefial debe estar en ON, para iener contrel sobre el
movimiento. Cuando esta sefal se halla en QFF, no puede moverse el robot. Cuando ENBL
estd en ON y el interruptor de REMOTE del panel operador se halla en posicién REMOTE, el
robot se halla en situacién de mandoe remoto

+ Se visualiza el mensaje de error SYSTO16

RSR 1-4

-Activa cuando el robot se
.halla en situacién de mandc
(remoto

{CMDENBL = ON)

RSR 1-4 son las sefales da entrada de requerimiento de servicio del robet. Cuando se
recibe una de estas sefiales, se sjecuta ei correspondiente programa RSR 0, si ya hay un
programa funcionando, se almacena en una cola para su posterior ejecucion. Las sefiaies
RSR se utilizan para el lanzamiento de la produccién y come acuse de recibo se emite un
puiso de una duracién determinada, en la salida ACK. Ver Figura 4-11

Ver la Seccidn 4.5.1 para mas informacicn scbre el ajuste de las sefiales ASR para el
lanzamiento del robot en produccién

PNS 1-8

Activa cuando el rohot se
haifa en sitwacion de mando
remoto

(CMDENBL = ON)

PNS 1-8 son sefales de entrada para la seleccion de programas. PNS, selecciona el
pregrama a ejecutar pero no lo lanza. Los programas seleccionados por PNS se fanzan
utilizando la sefial de entrada START o ia sefal PROD_START, dependiendo dal valer de la
variable del sistema $SHELL_CFG.$CONT_ONLY. Se coordina con CYCLE START.

El numero PNS se emite utilizando [a sefial SNO (salida del nomere seleccionads) , con lo
que la sefial SNACK (reconocimiento del nimero seleccionado) emitird un pulso para
permitir 4a lectura de comprobacién (ver Figura 4-12)

Las sefiales PNS pueden utilizarse para funcienamiento en muititarea y para produccion.
{Véase ia seccion 4.5.2 :

PNSTROBE

Activa cuando el robot se
halla en situacién de mando
remoto

(CMDENBL = ON)

La entrada PNSTROBE es la sefal de entrada de validacién del nimero de programa
seleccionado. Ver Figura 4-12

PROD_START

i Activa cuando el robot se
halla en situacién de mando
remoto

{CMDENBL = QON)

iLa enirada de lanzamiento de la produccién, cuando se utiliza con PNS iniciard la ejecucion
del programa seleccionado en las lineas PNS. Cuando se utiliza sin PNS, PROD_START
ejecuta el programa seleccionado a partir de la posicién actual del cursor. Se coordina con
CYGCLE START: Ver Figura 4-12
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17.6.2. Las salidas UO

UOP Senial de salida
uo[ 1] Cmd enabled
Uo[ 2] System ready
uol[ 3] Prg running
Uo[ 4] Prg paused
UO[ 5] Motion held
Uo[ 6] Fault

Uo[ 7] At perch
Uo[ 8] TP enabled
Uuol[ 9] Batt alarm
UQO[ 10] Busy

uo[ 11] ACK1/SNO1
uo[ 12] ACK2/SNO2
UQ[ 13] ACK3/SNO3
Uo[ 14] ACK4/SNO4
UQ[ 15] ACK5/SNO5
UQ[ 16] ACK6/SNO6
uo[ 17] ACK7/SNO7
UQ[ 18] ACKB8/SNO8
UQ[ 19] SNACK

UO[ 20] Reserved
UQ[ 21] CSTOPO
uo[ 22] UPENBL
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SENAL DE SALIDA UOP DESCRIPCION
CMDENBL CMDENBL es la salida de habilitacion de érdenes. Esta salida indica que el robot se halla en
' una situacion de mando remoto. Esta sefial se pone en ON cuando en interruptor remoto se
conmuta a ON. Esta salida sotamente permanece activa cuando el robot no se halla en
situacién de fallo. Cuande SYSRO estd en OFF, CMDENBL esta en OFF. Ver Figuras 4-11 y
4-12
Esta sefial se pone activa cuando se cumplen todas las condiciones siguientes:
» Terminal de ensefanza inhabilitado
= Interruptor remoto en ON
» Entrada SFSPD en ON
= Entrada ENBL en ON
« Variable del sisterna $SAMT_MASTER en 0
* No se halla en modo de paso a paso
+ Interruptor de seleccién de modo en AUTO
{SYSRDY SYSRDY es la salida de sistemna preparado. Esta salida indica que los servos se hallan activos.
|PFIOGHUN PROGRN es ia salida de programa funcionando. Esta salida se pone activa cuando hay un i
!programa funcionando. Ver Figura 4-11 |
PAUSED PAUSED es la salida de programa detenido. Esta salida se pone activa cuando se ha detenido
un programa.
HELD HELD es la salida de detencién, Esta salida se pone activa cuando se ha accionado &l pulsador
HOLD en el SOP, o la entrada *HOLD del UOP se halla en OFF.
FAULT FAULT es la salida de error. La salida se pone activa cuando un programa entra en situacion de error
 ATPERCH ATPERCH es la salida de posicion aicanzada. Esta salida se pone activa cuando el robot
alcanza la posicion predefinida. Cuando $SHELL_WRK.$KAREL_UOP=FALSE, entonces el
sistemna activa $ATPERCH. La posicién ATPERCH = Posicién de referencia #1
TPENBL TPENBL es la salida de habilitacién del terminal de ensefanza. Esta salida se pone activa
: cuando el terminal de ensenanza estd conectado.
QBATALM BATALM es la salida de alarma de las pilas. Esta salida se pone activa cuando la tensién de las
’. pilas para la CMOS RAM desciende por debajo de 3.6 voltios. )
'BUSY BUYSY es la salida de precesader ocupado. Esta sefial se pone activa cuando el robot esta
ejecutando un programa ¢ cuanda el procesador esta ocupado.
ACK 1-4 |ACK 1-4 son las cuatro sefiales de salida de reconocimiento. Estas salidas emiten un pulso
cuando se recibe una senal RSR. Ver Figura 4-11.
SNO 1-8 SNO 1-8 son las sefiales de salida de nimeros. Estas sefales contienen la reprasentacion en §
| bits dei nimero de programa PNS seleccionado. Si el pregrama no puede representarse como
i un numero de B bits, las sefales se ponen todas en cero o desconectadas. Ver Figura 4-12
SNACK SNACK es la sefial de salida de reconocimiento del nimero. Esta salida emite un puiso si el
pregrama se ha seleccicnado por una entrada PNS. Ver Figura 4-12 ;
| UPENBL. UPENBL es la saiida de habilitacién del panel operador de usuario. Esta salida indica gue el ‘
Cpcional robot se halla en situacién de mando remoto. Esta sefial se pcne activa cuando el interruptor
remoto se pone en ON, o cuando se recibe una entrada ENBL. Esta salida permanecera
activa incluse cuando el robot pase a una situacisn de fallo. Fijar la variabie dei sistema
$OPWORK.$OPT_OUT = 1 para utilizar esta senal.
CSTOPO CSTOPQ es la salida de parada de cicio. Esta salida se pone activa cuando se ha recibido una
Opcional sehal de entrada CSTOP). Consultar el significado de !a entrada CSTOPI. Fijar la variable del
sistemna SOPWORK.SOPT_QUT = 1 para utilizar esta sefal.
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17.6.3. Procedimiento de configuracion

MENU — /0O — F1: [TYPE] -» UOP — F2: CONFIG

1/3
[1/0 UOP Out JOINT 10 % # RANGE W SLOT  START PT
# 1720 1 Uo[ 1- 8] 0 0
oL 1] W L 1 2 UO[ 9- 16] 0 0 0
ol 21 * [ 1 3 UO[ 17- 20] 0 0 0
Ul 31 * L 1
UoL 4] * L 1
UL 5] * L 1
Uo[ 6] * L 1
UL 71 * L 1
uo[ &l * L 1
U 9] * L 1
Uo[ 107 * [ 1 [ TYPE 7 MONITOR IN/OUT DETAIL  HELP >
[ TYPE 1 CONFIG  IN/OUT ON OFF [ TYPE 1 VERIFY >

SIMULATE: La salida se simula al nivel de soft. La entrada se simula al nivel de soft.
(No hay tension fisica sobre la salida).(No se tiene en cuenta la entrada fisica).

UNSIMULATE: la salida es fisicamente forzada. (Hay tension fisica en la salida).
VALUE: Valor escrito sobre la salida. Valor leido de las entradas.

IN / OUT: Para pasar de ventana de Salidas a entradas.

MONITOR: retorno a la pagina anterior.

VERIFY: verifica si la configuracion es correcta — Port assignment is valid.
O incorrecta — Port assignment is invalid.

F4: DETAIL

l1/0 UOP Out JOINT 10 %
UOP Output Detail 1/11

UOP Output: UOL 1]

UOP Outputs: = 8]

1 Rack Number: H

2 Slot Number: 0

3 Starting Point: 0

4 Comment: [ 1][ 1

5 Comment: [ 2][ 1

6 Comment: [ 3]L 1
[ TYPE ] NEXT IN/OUT b
[ TYPE 7 VERIEY =

NEXT : pasa a las 8 entradas o salidas siguientes.

Una vez terminada la configuracion, parar y arrancar de nuevo el controlador para que el
sistema tenga en cuenta las modificaciones.
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17.6.4. Arranque de programa a distancia via Ul [6:START]

Para utilizar las UOP se debe respetar el siguiente protocolo:

Configurar las sefiales del sistema UOP. (ver capitulo de configuracion)

Cablear las sefales del sistema obligatorias y las que se deseen para control de la instalacion.
Para que la sefial de entrada Ul [6:START] tenga efecto se han de cumplir dos condiciones:

13- Habilitar las Ul signals:
MENU, O-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 5-CONFIG, ENABLE Ul SIGNALS a “TRUE”.

22- El robot nos tiene que dar la sefial de salida UO [1:CMD ENABLE]=ON:
¢,Cuando el robot pone la salida UO [1:CMD ENABLE] a ON?

1-UI [1:*IMSTP]=0ON, no se recibe ninguna emergencia externa por software.
2-Ul [2:*HOLD]=0ON, no se recibe ningun paro de programa externo.

3-UI [3:*SFSPD]=0N, no se recibe ningun paro de programa asociado a un arranque con
velocidad predefinida en una variable.

4-Ul [8:*ENABLE]=0ON, se permite la habilitacion de movimientos al robot.

5-Llave T1,T2,AUTO se encuentra en modo AUTO, con lo que las seguridades externas por
hardware quedan habilitadas.

6-Controlador en modo REMOTO con lo que se permite el arranque del robot desde un sistema
remoto por ejemplo un pulsador de “marcha“ asociado a la entrada Ul [6:START] que generara
un pulso que tendra su efecto con el flanco descendente.

Para ello:
R-J2 y R-J3 - Llave LOCAL / REMOTE en REMOTE
R-J3i - Mend, 0-Next, 6-System, F1-Type, Config, linea 36, Opcién

Local/Remote = Remote

7-Variable del sistema $RMT_MASTER=0 si no lo esta.
MENU, O-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 2-VARIABLES.

8-Asegurarse opcion Start For Continue Only esta a false:
MENU, O-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 5-CONFIG, START FOR CONTINUE ONLY a “False”.
(si estaba a “True”, poner a False y luego OFF/ON para que tome efecto, o modificar la variable
$SHELL_CFG.$CONT_ONLY=FALSE)
9-Teach Pendant en OFF y en condiciones de no STEP (paso a paso).
10-UO [2:SYS READY]=0ON, el robot no tiene ningun fallo.
Reset de fallos: Reset de fallos externos via software a traves de las Ul’s.
Reset de fallos externos via hardware (Emerg. Externas, Fence Open,...)
11-FCTN, 1-Abort All, Select, seleccionar el programa arrancar.

12- Ul[6:Start] tiene su efecto sobre el robot con flanco descendente.
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17.6.5. Arranque de programa a distancia via RSR

Un RSR (Robot Service Request) es un requerimiento al robot desde un dispositivo externo. El
requerimiento viene dado por medio de una sefial de entrada digital en una linea RSR preasignada.
Pueden utilizarse hasta ocho sefiales de requerimiento de servicio del robot:

RSR1, RSR2, RSR3, RSR4... RSR8.

Cuando el controlador del robot recibe una sefial de requerimiento de servicio, determina la validez de
la sefial. Si es aceptada, el controlador determina qué programa debe ejecutarse.

Si no hay otro programa en funcionamiento, se lanza el programa asignado a la linea de entrada RSR.
Si ya hay un programa funcionando en este momento, el controlador almacena la sefial y el programa
sera lanzado cuando finalice el que se halla en curso.

Cuando el robot recibe la sefial RSR, puede emitir la correspondiente sefial de reconocimiento de
sefiales UOP deben estar instaladas y configuradas.

El nombre del programa debe ser RSR [nnnn], donde [nnnn] representa un numero de cuatro digitos,
desde 0001 a 9999

MENUS, SETUP, F1-[TYPE], Seleccionar RSR / PNS, aparecera una pantalla similar a la siguiente

5 1/0 f’ Bt
& SETUP RSR/PHS JOINT 30%
7 FILE 1/11
RER [ RER]
1 RER1 program number [ERABLE] [ 12]
2 RSR2 program number [EHABLE] [ 21]
3 RSR3 program number [EHABLE] [ 33]
4 RSR4 program number [EHABLE] [ 49]
5 RSRS program number [ERABLE] [ 50]
RSR/PNS 6 RSR6 program number [ENABLE] [ 60]
7 RSR7T program number [EHRBLE] [ 70]
e 8 RSRE program number [EHABLE] [ 80]
9 Base number [ 100]
10 Acknowledge function [ TRIFE ]
11 Acknowledge pulse width (msec) [ 200]
l\h[ﬂllﬂ] 5

Si el RSR no esta visible en la linea 1, pulsar F5-RSR.
Mover el cursor sobre el elemento que se desea modificar e introducir el valor.

Tanto como si esta activado o desactivado RSR
]

SRSA 1
wron 2 Numere Base
$RSA 3
SRSR 4 S$SHELL CFG.5JOB_BASE 100 ‘
i, I Mumero de Y
v registro RSR 2 Numero de
Programa RSR
RSA 1 RSR1 12 programa 9
ASAZ2 0N ASR2 21 e 0121 | = RSR 0121
RSR 3 REA3 33
RSR 4 RER4 48

1 Entradas de |a sefial RSR2
2 Comprueba si R5R2 esta activado o desactivado
3 Arranca el programa RSR feniendo seleccionado el numero de programa RSR.
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El siguiente diagrama de tiempos muestra la relacion entre las entradas RSR y la salida ACK.

CMDENBL (0)

RSR1 (1)

ACK1 (0)

R

PROGRUN (0)

RSR2 (1)
ACK2 (0)

[ Las condiciones remotas estan satisfechas) |
]

—=. -a— Dentro de 32 mseg

— -+— (El ancho de Impulso se configura con un parametro.}

{El programa empieza en &l flanco de subida)
—a -w— [Dentro de 35 mseg

{Cuando una sefal RSR esta entrando o un sefial ACK sale,
otra sefial RER puede estar aceptada)

[ ]

—

17.6.6. Arranque de programa a distancia via PNS

La eleccion del numero del programa (PNS — Programa Number Select) es un método para

seleccionar un programa para ser lanzado desde algun dispositivo externo. El nombre del programa a
lanzar se indica como un grupo de sefales de entrada desde un dispositivo externo, en ocho lineas de

entrada PNS.

Las ocho sefales de entrada PNS forman un ndmero binario.
El valor del nimero binario, se suma al nimero base, si se esta utilizando el nUmero bas.

SON 1-8 se carga con el valor del nimero binario que forman las ocho entradas PNS SNACK emite un

pulso para sefialar al dispositivo externo que lea.
Véase el siguiente diagrama de tiempos. MENUS, SETUP, F1-[TYPE], Seleccionar RSR / PNS,
aparecera una pantalla similar a la siguiente:

5 I/0
& SETUP
7 FILE

. B
RSR/PNS JOINT 30%
1/2
FPHS
1 Bage number [ 100]

2 Aoknowledge pulse width (msec) [ 200]

[TIPE]

Mover el cursor sobre el elemento que se desea modificar e introducir el valor.
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—— PMNSTROBE Mamero Base

1

PNST | $SHELL CFG.$J0B_BASE 100
PHE2 O Yo
" Numera PN3. 5, Hunetc. e Programa PNS
PNE3 On programa PNS 9
PNE4 M ]
=& 00100110 —= 38 — 0138 — PMS 0138
PNS5 Binarlz Decimal x
PHNSE On
PNST
PHSE

-—— SMNACK =
—= PROD_START

1. La sefal PNSTROBE entra.

2. Las senales PNS1 a PNS8 estan leidas y su valor convertida en un nimero decimal.
3. Se selecciona el programa PNS teniendo el nimero especificado.

4. Cuando la senal PROD_START llega abajo, &l programa PNS seleccionado empieza.

CMDEMNBL (O {Las condiclones remotas estan satifechas)

PHS 1a8(l)
— -— Al menos 0 mseqg

PNSTROBE (1) | |
—a=  —— Al rededor de 30 mseg
{Despues de deleccldn del flanco de subida del PNSTROBE. la unidad
de confrol kee el valor de PNS 2 o varlas veces a intervalos de 15 mseg
para confirmar que la sefal es estable v luege selecciona un programaj
Lectura PNS
(preceso interno) — -=— Denlro de 130 mseg
SNO 138 ({0)
SNACK (0)

(SNACK grece casl al mismo tlempo que SNOs crece, pero despues
del crecimiento de SNOs. El anche de impulso se configura por un
parametro.)

—= =— Al menos 0 mseg
PROD_START (1)

— =— Al menos 100 mseg

{ El programa empieza en el flanco de bajada. Guada la senal activa al
menos 100 msey, todavia. Esta senal no puede estar usada mientras
se encuentra activada.)

—= -=— Dentro de 35 mseg
PROGRUN {O)
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17.7. 1/O INTERCONNECT

1/8
No. Enb/Disabl INPUT OUTPUT
1 DISABLE Rl [ 11 -> DO [ O]
2 DISABLE Rl I 21 -> DO [ O]
3 DISABLE RI [ 31 -> DO [ O]
4 DISABLE Rl [ 41 -> DO [ O]
5 DISABLE RI'T 5] -> DO T O]
6 DISABL DO [ O]
7 DISABL] I\\RI->\DO\\\\ | DO I O]
8 DISABL] 2 DI-> RO | DO I Ol
| 3 DI-> DO |
_____ + e
[ TYPE ] |SELECT |ENABLE DISABLE

La interconexion permite interconexionar o redireccionar ciertas entradas con ciertas salidas.
Ejemplo: Informar al PLC del estado de una pinza comandada por RO y RI.

Nota: Si la opcion European Special Functions (J537) o la Interconnect Option (J542), estan cargadas
no simultaneamente, las SlI[ ] estaran también disponibles en esta funcion.

Nota: El nimero de veces que se puede hacer interconexion de entradas esta limitado. Si se quiere
ampliar hay que cambiar las siguientes variables via CRTL Start:

$THRTABLENUM y modificar sus subvariables. Luego hacer Start Cold.

Nota: El nimero maximo permitido para una salida que es interconexionada es 255. Si se quiere
ampliar por ejemplo DI [ 1] --- DO [ 521 ] hay que modificar manualmente las variables, si procede:

$THRRIDOTABLE e introducir valores deseados en la Rl / DO correspondiente.
$THRDIROTABLE e introducir valores deseados en la DI / RO correspondiente.
$THRDIDOTABLE e introducir valores deseados en la DI / DO correspondiente.
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18. PANTALLA DE CONFIGURACION DEL SISTEMA

MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, Config.

4 A
System/Config JOINT 30%
1/27
1l Use HOT START: FALSE
2 1/0 power fail recovery: RECOVER ALL
3 Autoexec program [Fddihkrd]
for Cold start:
4 Autoexec program [**xkhks®]
for Hot start:
5 HOT START done signal: DO[0]
6 Restore selected program: TRUE
7 Enable UI signals : TRUE
8 START for CONTINUE only : FALSE
9 CSTOPI for ABORT : FALSE
10 Abort all programs by CSTOPI : FALSE
11 PROD_START depend on PNSTROBE :FALSE
12 Detect FAULT RESET signal : FALL
13 Use PPABN signal : <*GROUPS*>
14 WAIT timeout : 30.00 sec
15 RECEIVE timeout : 30.000 sec
16 Return to top of program : TRUE
17 Original program name (Fl) : [PRG 1
18 Original program name (F2) : [MAIN 1
19 Original program name (F3) : [SUB 1
20 Original program name (F4) : [TEST 1
21 Original program name (F5) : [#*%#*#%**]
22 Default logical command : <*DETAIL*>
23 Muximum of ACC instruction : 150
24 Minimum of ACC instruction : 0
25 WINT for default motion : ek
26 Auto display of alarm menu : FALSE
27 Force Message @ ENABLE
28 Reset CHAIN FAILURE detection : FALSE
29 Allow Force I/O in AUTO mode : TRUE
30 Allow chg. ovrd. in AUTO mode : TRUE
31 Signal to set in AUTO mode DOUT [ 0]
32 Signal to set in T1 mode DOUT [ 0]
33 Signal to set in T2 mode DOUT [ 0]
34 Signal to set if E-STOP DOUT [ 0]
35 Hand broken : <*GQROUPS+*>
36 Remote / Local setup : Remote
37 External I/0 (ON : Remote) : DI [ 0]
\ [TYPE] [CHOICE] E

Pantalla config. Para R-J3i
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ELEMENTOS DESCRIPCIONES
Uso del HOT Cuando el arranque en caliente se establece a TRUE, el arranque en caliente se hace
START (arranque | encendiendo el controlador. (Ajuste por defecto = FALSE).
en caliente)

Recuperacion de
fallo de potencia
de E/S

Especifica si 0 como realizar la recuperacion de fallo de potencia de E/S si se activa la
funcién de arranque en caliente y cdmo realizar la recuperacion simulada si se desactiva la
funcién de arranque en caliente.
Hay cuatro modos de recuperacién de fallo de potencia, como se describe abajo.
-NOT RECOVER- La recuperacién de fallo de potencia de E/S no se realiza sin reparar en
si se activa la funcién de arranque en caliente. Toda las salidas se apagan, y se reajusta el
estado simulado.
-RECOVER SIM- La recuperacion de estado simulado se realiza sin reparar en si se activa
la funcién de arranque en caliente, y se reajusta el estado simulado, pero todas las salidas
reales y entradas / salidas simuladas se apagan.
-UNSIMULATE - La recuperacion de fallo de potencia de E/S se realiza, pero se reajustan
todos los estados simulados. Esto es equivalente a NOT RECOVER si se desactiva la
funcién de arranque en caliente, ya que no se recuperan los estados de salida.
-RECOVER ALL- La recuperacioén de fallo de potencia de E/S se realiza si se activa la
funcién de arranque en caliente. La salida y los estados simulados se recuperan a los
estados que existen inmediatamente después de que apague la potencia. Si se desactiva la
funcién de arranque en caliente, RECOVER ALL es equivalente a RECOVER SIM, ya que
no se recuperan los estados de salida.

PRECAUCION

Incluso si se activa el manejo de fallo de potencia, la sefial de salida se apaga sin

recuperarse en los siguientes casos:

* Cuando se cambia la asignacion de E/S antes de apagar la potencia.

* Cuando se funde el fusible de la unidad de E/S, o cuando se apaga la unidad de E/S.

* Cuando se cambia la configuracién de la unidad de E/S.

Programa de auto
ejecucion para el
arranque en frio
Programa de auto
ejecucion para el
arranque en
caliente

Especifica el nombre del programa de auto arranque para el arranque en caliente. El
programa especificado se ejecuta inmediatamente después de que se apague la potencia.
Si finaliza dentro de 15 segundos, abortara.
PRECAUCION
El programa ejecutado automaticamente apagando la potencia se ejecuta justo antes de
encender la potencia del servo. Por lo tanto, el robot no puede moverse por medio de
este programa. Establecer el programa que inicia la condicién de instalacion y la E/S del
sistema. Deberia establecerse el nombre del programa que instala el sistema, inicia
E/S...etc. Mas aun, los atributos deberian establecerse como sigue en la pantalla de
detalle del programa.
Group Mask:  [*, *, *
Ignore pause: [ON]

,*,*]

Sefial HOT START
realizada

Especifica la sefial digital (SDO) que tiene que dar salida en el arranque en caliente. Si no
se realiza el arranque en caliente, se apaga la sefial digital. Esta sefial se desactiva si se
especifica 0.

Programa
seleccionado de
realmacenamiento

Especifica si el programa seleccionado apagando el controlador se selecciona después de
encender el controlador cuando se hace al arranque en frio. Cuando esto se establece a
TRUE, el programa seleccionado apagando la potencia se selecciona después de
encenderla otra vez. Cuando esto se establece a FALSE, el programa no se selecciona
después de volver a encender la potencia. Esto se establece a TRUE en ajuste estandar.

Habilitar sefales
Ul de sistema

Selecciona si una sefial Ul es valida o no. Cuando esto se ajusta a FALSE, se desactivan
las sefiales de entrada de sistema.

START sdélo para
CONTINUAR

Si se activa este elemento, la sefial de arranque externo (START) sélo arranca aquellos
programas que han estado en pausa. —» Véase E/S periférica.
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CSTOPI para
ABORT

Si se activa este elemento, aquellos programas que estan en marcha actualmente se
finalizan inmediatamente de manera forzada sobre la entrada de CSTOPI. —» Véase E/S
periférica.

Abortar todos los
programas con
CSTOPI

Especifica si todos los programas tienen que terminarse de manera forzada con la sefial
CSTOPI en un entorno de multitarea.
Si este elemento se establece a TRUE, la sefial de entrada CSTOPI funciona como sigue:
e Sise selecciona RSR para el elemento RSR/PNS, todos los programas se finalizan
de manera forzada.
e Si se selecciona PNS para el elemento RSR/PNS, el programa seleccionado se
termina de manera forzada. Sin embargo, si no se selecciona programa, todos los
programas se finalizan de manera forzada.

Y
i Debut
b

i b1
Se cancela todos los programas i Se fuerza a terminar
activando CSTOP. el programa seleccionada —

SR Lo

y ol Se fuerzan todos los —
"'«.ESH .". FI_N? - E— programas a terminar
*PNS

1

| 23
¢Esta seleccionado ‘ ) y Se fuerza a terminar

%,

un programa? ® .l programa seleccionado

+nn

Todos los programas han
sido forzados a terminar

#1
(End)

.

!
-

Si este elemento se establece a FALSE, la sefial de entrada CSTOPI sélo provoca que el
programa seleccionado actualmente tenga que terminarse de manera forzada. (Ajuste por
defecto)

PROD_START Si se activa este elemento, la entrada PROD_START s6lo se activa cuando se enciende la

depende de entrada PNSTROBE. Activando este elemento, es posible evitar arrancar un programa que

PNSTROBE no deberia arrancarse de manera accidental debido al ruido o a un error de secuencia
cuando se visualiza el programa en la consola de programacion.

Senal Especifica si se detecta la sefial de reajuste en el instante en el que sube o cae. Cuando se

FAULT_RESET de | cambia este ajuste, apagar el controlador y volverlo a encender para utilizar la nueva

deteccion informacion. Al mismo tiempo se realiza autométicamente el arranque en frio. El &ngulo

descendente_se detecta mediante ajuste estandar.

Uso de la sefial
PPABN

Especifica si se detecta la alarma de presion neumatica (*PPABN) para cada grupo de
movimiento. Mover el cursor a esta linea y pulsar la tecla ENTER. Se visualiza la pantalla de
instalacion para cada grupo de movimiento. Cuando no e utiliza la sefial *PPABN,
establecer esta seleccidn. Cuando se cambia este ajuste, apagar el controlador, y
encenderlo otra vez para utilizar la nueva informacién. Al mismo tiempo cuando se
desactiva HOT START.

Pausa WAIT

Especifica el periodo de tiempo utilizado en la instruccién de espera condicional (WAIT...,
TIMEOUT LBL]...]). El periodo de tiempo es 30 segundos.

Pausa RECEIVE

Para este elemento, establecer el tiempo limite para la instruccién de recepcion de registro
RCV R]...] LBLJ...] (sélo puede especificarse cuando se especifique la opcién “Sensor
Interface”).
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Regreso a la parte
superior del
programa

Especifica si se mueve o no el cursor a la parte superior del programa cuando se finalice el
programa que tiene que ejecutarse. Cuando este ajuste es TRUE, el cursor permanece en
la Ultima linea sin regresar a la parte superior del programa cuando se termine el programa
gue tiene que ejecutarse. El ajuste por defecto es TRUE. Es eficaz en el estandar.

Nombre original
del programa
(F1 a F5)

Especifica las palabras que se visualizan como la tecla soft registrando un programa. Es
conveniente establecer las palabras utilizadas algunas veces como nombre del programa.

Comando légico
por defecto

Es posible introducir la pantalla para que la tecla de funcién de instruccion estandar se
establezca empujando la tecla de entrada desde la condicién que hay un cursor ajustando
una instruccién estandar.

Name Especifica el nombre que se visualiza como titulo de tecla de funcion. (Hasta 7
caracteres)

Lines Especifica el nimero del comando logico registrado en la tecla de funcién. Pueden
registrarse hasta cuatro comandos l6gicos por defecto en una tecla de funcién. Cuando
Lines se establece a 0, la funcién de programacion del comando I6gico por defecto es
invélido.

Méaximo de la
instruccion ACC

Especifica el maximo del valor de seleccidn utilizado en la opcién de movimiento de
seleccién de la aceleracion(ACC...). El valor por defecto es 150.

Minimo de la
instruccion ACC

Especifica el minimo del valor de seleccion utilizado en la opcién de movimiento de
seleccion de la aceleracion(ACC...).

WJINT para el
movimiento por
defecto

Afiade la opcidn de movimiento Wijnt a todas las instrucciones de movimiento por defecto
lineal y circular o lo borra desde ellas.

-Pulsando la tecla F4 (ADD) afiade la opcién de movimiento a todas las instrucciones de
movimiento por defecto lineal y circular y cambia la visualizacion de la pantalla desde
“DELETE" (0 *******) 3 “ADD”.

-Pulsando la tecla F5 (DELETE) borra la opcién de movimiento desde todas las
instrucciones de movimiento por defecto lineal y circular y cambia la visualizacion de la
pantalla desde “ADD” (0 *******) g “DELETE".

Auto visualizacién
del menu de
alarma

Bascula la funcion para visualizacion de manera automatica de la pantalla entre FALSE y
TRUE. El ajuste por defecto es FALSE. Si se cambia el ajuste de este elemento, la potencia
debe apagarse y después volverse a encender.

FALSE: No visualiza automaticamente la pantalla de alarma.

TRUE: Visualiza automaticamente la pantalla de alarma.

Mensaje de fuerza

Especifica si la pantalla del usuario tiene que aparecer automaticamente cuando se ejecuta
una instruccion de mensaje en un programa.

Ruptura manual

Activa y desactiva la deteccién de ruptura manual (*HBK). Cuando se utilizan multiples
robots, la deteccidn de ruptura manual puede activarse y desactivarse para dos robots.
Pulsar la tecla Enter con el cursor situado en esta linea. Después, aparece la pantalla para
la activacion o desactivacion de la deteccién de ruptura manual para cada robot. En esta
pantalla, mover el cursor a ENABLE o DISABLE, luego pulsar la tecla ENABLE (F4) o
DISABLE (F5) para activar o desactivar la deteccion de ruptura manual. Cuando se activa la
deteccién de ruptura manual, y se apaga la sefial *HBK, se emite la alarma “-SRVO-006
Ruptura manual”. Véase el Apéndice D-2, “RECUPERACION DE LA ALARMA DE
RUPTURA MANUAL", y libera la alarma.

Cuando se apaga la sefial *HBK, y esta sefial no tiene que utilizarse, desactivar la deteccién
de ruptura manual.

Cuando se desactiva la deteccion de ruptura manual aunque se instale una mano, y se
utilice la sefial *HBK, se visualiza “SRVO 302 Establecer la ruptura manual a ENABLE” si se
enciende la sefial *HBK. Activar la deteccion de ruptura manual. Si se apaga la sefial *HBK
cuando se desactiva la deteccion de ruptura manual, se emite “SRVO 300 Ruptura
manual/HBK desactivada”. En este caso, puede liberarse esta alarma pulsando la tecla
reset. Por defecto, se activa la deteccion de ruptura manual.

Deteccion CHAIN
FAILURE de
reajuste

Reajusta una alarma de desviacidn de cadena (servo 230 o 231) cuando ésta se emite.
Para mas detalles sobre la alarma de desviacion de cadena para como hacer
comprobaciones del hardware, referirse al manual de mantenimiento.

<Procedimiento de reajuste>

1) Comprobar para cualquier problema del hardware.

2) Pulsar el botén de paro de emergencia en la consola de programacion. (Entrada de
una sefial de paro de emergencia distinta a la sefial de paro de emergencia
generada actualmente).

3) Encender el botdn de paro de emergencia en la consola de programacion para
liberar la condicién de paro de emergencia.

4) Mover el cursor a esta linea, después pulsar la tecla F4 (TURE).
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5) Pulsar el boton de reset en la consola de programacion.

Instalaciéon
remota/local

Selecciona el método para el ajuste de la sefial remota (SI[2]) que conmuta entre el modo
remoto y el modo local del sistema:

-Remoto: Mantiene Sl[2] encendido (modo remoto) en todos los tiempos.

-Local: Mantiene SI[2] apagado (modo local) en todos los tiempos.

-E/S externa: Refleja el estado de sefal externa en Sl[2]. Al seleccionar este elemento,
especificar una sefial externa para la E/S externa (ON: Remota) en la proxima linea.
-Tecla del panel OP: Cuando se utiliza el R-J3i MODELO B, no puede seleccionarse este
elemento.

E/S externa (ON:
remota)

Cuando se selecciona E/S externa (ON: Remota) en la instalacion remota/local de arriba,
especificar una sefial externa que tenga que utilizarse aqui. Elegir de SDI, SDO, RDI, RDO,
Ul, y UO.

Permiso para la
E/S de fuerza en
modo AUTO

Activa o desactiva el ajuste de sefal desde TP cuando se establece el modo AUTO. Por
defecto, se activa el ajuste.

Yes: Activa el ajuste de sefial.

No: Desactiva el ajuste de sefal.

Permiso parala
seleccién de
cambio en modo
AUTO

Activa o desactiva el cambio de selecciéon desde TP cuando se establece el modo AUTO.
Por defecto, se activa el canbio.

Yes: Activa el cambio de seleccion.

No: Desactiva el cambio de seleccion.

Sefal para Si el interruptor de tres modos se establece a modo AUTO, se enciende una SDO
establecer en especificada. Cuando se establece 0 (por defecto), se desactiva la funciéon. Cuando se ha
modo AUTO cambiado el ajuste, la potencia debe apagarse y después volverse a encender.

Sefal para Si el interruptor de tres modos se establece a modo T1, se enciende una SDO especificada.
establecer en Cuando se establece 0 (por defecto), se desactiva la funcion. Cuando se ha cambiado el
modo T1 ajuste, la potencia debe apagarse y después volverse a encender.

Sefal para Si el interruptor de tres modos se establece a modo T2, se enciende una SDO especificada.
establecer en Cuando se establece 0 (por defecto), se desactiva la funcion. Cuando se ha cambiado el
modo T2 ajuste, la potencia debe apagarse y después volverse a encender.

Sefal para Cuando se aplica un paro de emergencia (paro de emergencia externo TP, panel del

establecer si se
produce un paro
de Emergencia

operador), una SDO especificada es salida. Cuando se establece 0 (por defecto), se
desactiva la funciéon. Cuando se ha cambiado el ajuste, la potencia debe apagarse y
después volverse a encender.
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19. LOS MACRO-COMANDOS

Una MACRO es un programa que efectlia una operacion especifica cuya ejecucion puede ser
comandada por:

¢ la activacion de una tecla de usuario del Teach Pendant (UK[n]). Group Mask (*;*;*;*;*
e la activacion de una tecla de usuario del Teach Pendant SHIFT + (SU[n])

¢ la activacion de una tecla de usuario del controlador (opcion) (SP[n])

¢ la seleccion de un item del mend MANUAL FCTNS (MF[n])

e instruccion CALL

e instruccion RUN

¢ la activacion de una entrada (DI[n])/RI[n]). Para ampliar SMACROMAXDRI.

¢ la activacion de una entrada Ul[n].

' IIIIIIIIIIIIIIIIIIIII
L] e BLA] USER 1
¢l e sup) I ]
L] or ST e |
UG o SLIEY - =
L3 or 5L oty sP il
|y or SUY
U] or S0 F= USER 2
/ 5| Uk or SUMY _ _
L] o U | g o SUE
e SP[s]
SUF Su]
Configuracién del proceso a seguir:
MENU — 6-SETUP — F1: [TYPE] - MACRO
| MANUAL Macros JOINT 10 %
1/120 1/2
Instruction name Program Assign Instr ion
1 1T [ o] 1 NOT ASSIGN
2 [Close hand 1 1 [PRGO1 IVFL 2] 2 Relax hand 1 NOT ASSIGN
3 [Relax hand 1 1 [PRGO2 IMFL 3]
4 [Open hand 2 71 [OP_HAND 1DI[ 11]
5 [Close hand 2 1 [CL_HAND 1DI[ 12]
6 [Relax hand 2 1 [REL_HANDIDI[ 13]
7 [FANUC 1 [FANUC JsurL 3]
8 |[GETDATA 1 [GETDATA JUK[ 1]
9 [FANUC2 1 [FANUC2 T]SP[ 4]
Set program to MF in macro screen
[ TYPE 7 CLEAR [CHOICE] [ TYPE ] EXEC

El mend MANUAL FCTNS (macro declaradas en
MF) se presenta como se ve aqui.
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20. DESCRIPCION CPU.

TOTAL VERSION
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CPU RJ2
(A16B - 3200 - 0331)
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Tarjeta de control de &jes pMedulo FLASH ROM  Tarjeta CPU \ Version total
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. R 2| | X

Q

Q

-
13
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CPU RJ3
(Al6B=3200=-0412) Taijeda de ka CPU

Maduks FROMSRAM fa' ‘arsidn total

FL1 £ B

=3

'F.

T Iljjl 7
- Tarjeta de controd ded eje

CPU R-J3i

Moédulo FROM - La FLASH ROM Soporta el Sistema Operativo de Aplicacion. El sistema Operativo
esta disefiado especialmente para la aplicacion para la cual va ser utilizado en un determinado modelo
de robot. Es una memoria ROM (Read Only Memory = Memoria de solo lectura), tipo Flash disefiada
por INTEL especialmente para Fanuc.

No necesita soporte de bateria, su contenido se mantiene por si solo debido a la propia estructura de
hardware de los componentes que la forman. Capacidades: 2MB, 4MB, 6MB, 8MB, 16MB.

Su contenido es cargado en la SRAM mediante el proceso “carga del sistema operativo del robot” a
través de un INIT START. Este proceso ya viene ralizado de fabrica. Siempre debe estar presente
pinchada en la CPU.
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Modulo SRAM - La STATIC RAM, como su hombre indica es una memoria es una RAM (Random
Acces Memory = Memoria de acceso aleatorio). Es una memoria volatil, es decir, que su contenido
precisa de soporte eléctrico para mantener su informacion, se denomina estatica porque es de acceso
lento. Esté soportada por:

Con tension en el controlador: Red - Disyuntor - Trafo - PSU - ON - Backplane - CPU - SRAM

Sin tension en el controlador: Bateria de litio verde - CPU - SRAM

Sin bateria verde: del condensador verde ubicado en la CPU con un tiempo de descarga de 30 min.
aproximadamente.

Automaticamente, al generar la aplicacion la informacién (programas, 10,...) se van grabando en esta
memoria.

Esta memoria contiene:
1-Parte del sistema operativo, que viene cargado ya de fabrica desde la FROM.
2-La aplicacion programada:

10: DIOCFGSV.I0 Configuracion de entadas y salidas.
VR: NUMREG.VR Registros.
POSREG.VR Registros de posicion.
SV: SYSVARS.SV Variables del systema. (incluye valores TCP y Uframes)

SYSMACRO.SV Macros.
SYSMASTER.SV Masterizacion del Robot.
SYSSERVO.SV Parametros de servo segun modelo.
FRAMEVAR.SV TCP y marcos de usuario. (s6lo comentarios)
(Puede haber mas segun opciones cargadas de software)

TP:  Programas TP en “Binario”.

En similitud con un PC convencional vendria a ser el disco duro, a diferencia que la SRAM esta
continuamente soportada eléctricamente.
Capacidades: 0,5MB, 1MB, 2MB.

CPU CARD - Esta tarjeta incluye un Procesador principal para gestién del 90% del trabajo y un
Coprocesador para gestion solo de trayectorias y movimiento. Hace tiempo, para el control R-J2 y
anteriores, el procesador era fabricado por INTEL y por MOTOROLA més tarde, actualmente bajo la
placa de refrigeracion se esconde un procesador FANUC. El 90% de los componentes de un robot
Fanuc; ya sean electrénicos, eléctricos 0 mecanicos tienen patente de FANUC.

Para R-J3 la DRAM se ha incluido junto con el procesador dentro de la CPU CARD.

En similitud con un PC convencional vendria a ser el procesador.

La memoria de arranque del sistema, BMON = BOOT MONITOR = BIOS en un PC convencional, esta
ubicada la misma CPU Card.

Moédulo DRAM - La DRAM, como su nombre indica es una memoria es una RAM (Random Acces
Memory = Memoria de acceso aleatorio). Se trata de la memoria de trabajo usada mientras se
programa. Es una memoria volatil, es decir, que su contenido precisa de soporte eléctrico para
mantener su informacién, se denomina dindmica ya que es de acceso rapido.

Con tension en el controlador: Red - Disyuntor - Trafo - PSU - ON - Backplane - CPU - DRAM

Sin tensién en el controlador: Memoria borrada.

Capacidades: 3MB, 4MB, 8MB.

En similitud con un PC convencional vendria a ser la RAM de trabajo.

AXIS CONTROL CARD - La TARJETA DE CONTROL DE EJES, se encarga de transmitir dados
bidireccionalmente entre la CPU y el Servoamplificador. A través de ella salen las consignas de
movimiento que han de ser amplificadas y variadas en el servo. La transmision se realiza a través de
cable de fibra 6ptica. El control R-J3 permite con la misma CPU controlar hasta 16 ejes, 6 propios de
un robot de 6 ejes y 10 ejes adicionales externos. Solo habria que cambiar de Axis control Board y
adjuntar el software y hardware adecuado.

Tipos: Para 4, 6, 8, 10, 16 ejes.
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20.1. CARGA DEL SOFTWARE DE LA FROM A LA SRAM (CMOS) R-J2.

*** Hacer previamente una copia de seguridad de toda la aplicacion***

Arrancamos el robot con PREV-NEXT + ON para acceder a la memoria BOOT MONITOR (BMON),
con lo que aparecerd la pantalla de configuracion de sistema. Realizar los siguientes pasos:

NEXT,

CLEAR, F1-CMOS, enter, ¢Are you sure?, 1=Yes, enter.
F3-INIT, enter, ¢Are you sure?, 1=Yes, enter, F5-START, enter
Esperar 30 seg.

1-MOTION SYSVAR SETUP, enter, F4-YES

1-INITIALIZE SYSTEM VARIABLES, enter, F4-YES

1-INITIALIZE GROUP 1 VARIABLES, enter, F4-YES

Contestar a las preguntas segun el tipo de robot:

Tipo de armario, payload maximo del robot, frenos, movimiento CARTESIAN y JOIN escoger path
priority, al acabar:

4-EXIT, F4-YES
6-EXIT, F4-YES
4-EXIT, F4-YES
Esperar 30 seg. hasta que apareceran las variables del sistema.

Hacer un arranque en frio para reiniciar el equipo:

FCTN, 1-START COLD

Esperar 30 seg. Hasta que el TP recobre la pantalla de inicio.

Realizar proceso de RESTORE total del sistema a través del backup previo de seguridad.

Es conveniente realizar un programa ZERO, grabando un punto al azar y cambiando sus coordenadas

en JOINT a cero grados para todos los ejes. Ejecutarlo y comprobar que el robot se posiciona
correctamente en marcas.
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20.2. CARGA DEL SOFTWARE DE LA FROM A LA SRAM (CMOS) R-J3y R-J3i.
*** Hacer previamente una copia de seguridad de toda la aplicacion***

Instalar la FROM en la placa CPU, caso en el que no lo esté y cablear dicha placa, caso que no lo esté.
Arrancamos el robot con F1-F5 + ON para acceder a la memoria BOOT MONITOR (BMON), con lo que

aparecera la pantalla principal de configuracion de sistema.

e l s l F5 ||-'L—'ﬁ\_ **v BOOT MONITOR for R-J31 CONTROLLER +*+

Al LU

) _"'I.I i 5 Bese system version (FRL)

: Initializing file device ...done
LR RS & b BMON MENU 2 bbb
l o 1. configuration menu

2. AllL seftware installation
1. Imit start
4. Contreller backup/restore
5. Hardware diagnosis

Seleca -

3-INIT START, enter, Are you sure?, 1 = Yes, enter.

Dependiendo del sistema operativo instalado habra que contestar alguna pregunta.
Esperar 60 seg. hasta que aparezca el n°® FO000 del robot.

Hacer un arranque en frio para reiniciar el equipo:

FCTN, 1-START COLD

Esperar 30 seg. Hasta que el TP recobre la pantalla de inicio.

Realizar proceso de RESTORE total del sistema a través del backup previo de seguridad.

Es conveniente realizar un programa ZERO, grabando un punto al azar y cambiando sus coordenadas

en JOINT a cero grados para todos los ejes. Ejecutarlo y comprobar que el robot se posiciona
correctamente en marcas.
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21. GESTION DE FICHEROS

21.1. COPIA DE SEGURIDAD ROBOT — PC

Configuracion del cable de comunicacion Fanuc.

R S o oo
Conectar 25ph Macho Conectar 99in Hembm
1 GRGUND ® 16D
2 wd [ L) 2 RxD
3 RxD [ ) 3 ™
4 RE 4 oM
3 5 E: 3 6ND
6 R — [ - |-
7 &Np / 7 Rp
s ®o o ::l b Cw [ g e 2y
(] [ ) [ ] L] o 1 e . : = -
" . —= 7 L |
- S5 I S - ¥ oo
1 ® 1] gl
0 ® | % . ":l
* ® S |
] [ ) -—-l—
1 ® Pin—out axabpNo pam oomuniont ooy fobot FANUC, RED
n ® El g 25 no teme wia sefol stondar RS-232-C,
- ° Es ueado pora 24VEC cor cscpalern PS—1D0/PS-200,
- ° NO CONECTAR CON ESTE CALBE A OTRG EQUIPOD.
2p R —®
2 L ]
2 | ]
L | ]
24 L ]
= w246 [ ]
En el PC:

Conectar el PC (COM1) al puerto serie (RS-232-C) del panel operador a través del cable de Fanuc.

_
=

Crear un directorio donde se volcara la informacion.
Entrar en “KFLOPPY” — File — Change directory — Cambiar al directorio creado — Emulate.
Listo para recibir informacion.

(El programa KFLOPPY es un programa de transmision de datos que emula una disquetera
propia de Fanuc Robotics que se llama PS-100 (para disquetes de baja densidad) y PS-200
disquetes de alta densidad)

122



Enel TP:

Configurar el puerto:
MENU, 6- SETUP, F1-[TYPE], PORT INIT, 1-RS 232-C, F3-DETAIL, 1- Device, F4 -[CHOICE], 3-PS100/200

Asegurarse de que en el programa Kfloppy (en SETUP) esten configurados los mismos parametros de
comunicacion que en el puerto del TP

[ SETUP Port Init JOINT 10
1/3 RS-232-C P2:
Connector Port 1 Device [ = 007200 Dijsk ||
1 RS-232-C P2: [l= 007200 Disk N 2 Speed(Baud rate) [9600 1]
2 PORT B P3: [No Use 1 3 Parity bit [None ]
3 JD17 RS-232-C P4: [No Use 1 4 Stop bit [1bit ]
5 Time out value(sec) [ o]
[_TYPE ] DETAIL [ TYPE ] LIST [CHOICE]

Seleccionar dispositivo de destino de datos:
MENU, 7-FILE, F5-UTIL, 1-SET DEVICE, 1-FLOPPY DISK

[ 00000 JoINT 10
| 1 Floppy disk
TS ——— g lem cara e

3
2 * KL (all KAREL source) 4
3 = CF (all command files)
4 * TX (all text files)
5 * LS (all KAREL listings) |9 * (o ile
6 * DT (all KAREL data files) 2 * KL (all KAREL source)
7 * PC (all KAREL p-code) 3 = CF (all command files)
8 * TP (all 4 * TX (all text files)
9 * RS T ot o-vice 5 * LS (all KAREL listings)
10 * VR (all | 2 Format | 6 * DT (all KAREL data files)
Press DIR to generate ---—————-—- AF +- Press DIR to generate directory
[ TYPE]1 [DIR] LOAD [BACKUP] JUTIL |3 [ TYPE]1 [DIR] LOAD [BACKUP] [UTIL 1>
Seleccionar ficheros a guardar:
F4 -BACKUP, 1-SYSTEM FILES
FILE JOINT 10 %
2 * KL (all KAREL source) 2 * KL (all KAREL source)
3 = CF (all command files) 3 = CF (all command files)
4 * ™ (a 4 * TX (all text files)
5 RWREIL L Systen files | 5 * LS (all KAREL listings)
6 * DT (a] 2 TP programs |s) 6 * DT (all KAREL data files)
7 * PC (a] 3 Application | 7 * PC (all KAREL p-code)
8 * TP  (a] 4 Applic.-TP | 8 * TP (all TP programs)
9 * MN (a] 5 Error log | 9 * MN (all MN programs)
10 * VR (a] 6 All of above | 10 * VR (all variable files)
Press DIR to genera----- + to——— Save FLPY:\DIOCFGSV.10?
[ TYPE] [DIR ] LOAD  |BACKUP] [UTIL 13 EXIT ALL YES NO

El sistema propone los ficheros uno por uno segun un orden alfabético.
Los ficheros son guardados en formato binario.
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F2: EXIT — Abandona el procedimiento del backup de seguridad.
F3: ALL — Guarda todos los ficheros del sistema.

10: DIOCFGSV.I0 Configuracion de entadas y salidas.

VR: NUMREG.VR Registros.
POSREG.VR Registros de posicion.

SV: SYSVARS.SV Variables del sistema. (incluye valores TCP y Uframes)
SYSMACRO.SV Macros.
SYSMAST.SV Masterizacion del Robot.

SYSSERVO.SV Parametros de servo segun modelo.
FRAMEVAR.SV TCP y marcos de usuario. (s6lo comentarios)
(Puede haber mas segun opciones cargadas de software)

F4: YES — Guarda solo el fichero propuesto.
F5: NO — No guarda el fichero propuesto y pasa al siguiente.

Al acabar:
F4 -BACKUP, 2-TP PROGRAMS

2 * KL (all KAREL source) 2 * KL (all KAREL source)
3 * CF (all command files) 3 * CF (all command files)
4 * ™ (a 4 * TX (all text files)
5 * IEY] 1 Systen files ] 5 * LS (all KAREL listings)
6 * DT (al] 2 TP programs |s) 6 * DT (all KAREL data files)
7 * PC (al 3 Application | 7 * PC (all KAREL p-code)
8 * TP  (al 4 Applic.-TP | 8 * TP (all TP programs)
9 * MN (al 5 Error log | 9 * MN (all MN programs)
10 * VR (a] 6 All of above | 10 * VR (all variable files)
Press DIR to genera—----- dF to——— Save FLPY:\FANUC.TP?
[ TYPE] [DIR] LOAD |BACKUP| [UTIL 1> EXIT ALL YES NO

El sistema propone el volcado de programas TP en orden alfabético.
Los programas TP son volcados en binario con extension *.TP.

F2: EXIT — Abandona el procedimiento del backup de seguridad.
F3: ALL — Guarda todos los programas TP.

TP:  MAIN.TP Programas TP en “Binario”.
DF: DF_LOGI1.DF Archivos por defecto.

F4: YES — Guarda solo el fichero propuesto.
F5: NO — No guarda el fichero propuesto y pasa al siguiente.

La copia de seguridad entera se compone de las dos partes:
1-SYSTEM FILES
2-TP PROGRAMS

Si se quiere realizar de una tirada, seleccionar 6-ALL OF ABOVE, teniendo en cuenta que esta

opcién borra primero toda la informacion del directorio destino de datos y envia la copia de seguridad
entera, incluyendo algunos archivos de datos, *.DT en formato ASCII con informacién sobre las
alarmas, fecha de la copia y orderfile del robot...
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21.2. VOLCADO DE PROGRAMAS TP EN ASCII (FORMATO TEXTO).

Crear un programa TP___ PE (SELECT — F2: CREATE).

(INST — Miscellaneous — parameter name — $...=...)

TP PE LINE 1 ABORTED
1: 1!
2: 1*** Q:BINARIO:TP 1:ASCII:PE ***
3: 1!
4:
5: IF $ASCII_SAVE=0,JMP LBL[1]
6: $ASCII_SAVE=0
7: MESSAGEL--.]
8: MESSAGE[--.]
9: MESSAGEL-- -]

10: MESSAGE[...]
11: MESSAGE[SALVAR EN BINARIO]
12:  MESSAGE[...]
13: MESSAGE[...]
14: MESSAGE[...]
15: MESSAGE[...]

16: END
17:
18: LBL[1]

19:  $ASCI1_SAVE=1

20: MESSAGE[...]

21: MESSAGE[...]

22: MESSAGE[...]

23: MESSAGE[...]

24: MESSAGE[SALVAR EN TEXTO]
25: MESSAGE[...]

26: MESSAGE[...]

27: MESSAGE[...]

28: MESSAGE[...]

END

[ INST ] [EDCMD]>

Después de ejecutar este programa (SHIFT + FWD) con la variable “invisible” a 1, realizar el mismo
procedimiento de volcado de programas:

MENU, 7-FILE, F4 -BACKUP, 2-TP PROGRAMS
Los programas son guardados en formato texto con extension *.PE.

iATENCION! Los ficheros texto no pueden ser cargados en el controlador. SOLO LOS
FICHEROS EN BINARIO.

iATENCION! No olvidar de volver a ejecutar el programa para que la variable quede
establecida nuevamente a “0” y se realice el siguiente backup en formato binario.

NOTA: Si convertimos este programa en macro (sin movimiento, Group Mask = *****), por ejemplo,
SP [4: #User PB4], podemos realizar la copia de seguridad en Binario y en ASCII sin parar produccion.
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21.3. VOLCADO DE INFORMACION PC — ROBOT

Los ficheros que pueden ser cargados al controlador son:

Los ficheros de programas TP (*.TP)

Los ficheros de P-codes KAREL (*.PC)

Los ficheros del sistema (*.SV) — s6lo con CRTL START (Arranque Controlado)
Los ficheros variables (*.VR)

Los ficheros de configuracion de entradas y salidas (*.10)

En el PC:

Conectar el PC (COM1) al puerto serie (RS-232-C) del panel operador a través del cable de Fanuc.
Si procede, entrar en el directorio que contiene la informacion a cargar,

Si procede, entrar en “KFLOPPY” — File — Change directory — Cambiar al directorio que contiene la
informacion a cargar —» Emulate.

Listo para recibir informacion.

Lhange directory

EN EL TP:

Si procede, configurar el puerto:
MENU, 6- SETUP, F1-[TYPE], PORT INIT, 1-RS 232-C, F3-DETAIL, 1- Device, F4 -[CHOICE], 3-PS100/200

Si procede, seleccionar dispositivo de destino de datos:
MENU, 7-FILE, F5-UTIL, 1-SET DEVICE, 1-FLOPPY DISK

Seleccionar los ficheros a cargar:
Opcion 1 - Carga de archivos independientes uno a uno.
Opciodn 2 - Carga de todos los archivos con la misma extension a la vez, p.e., todos los *.TP.
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Opcibn 1:

MENU, 7-FILE, F2-[DIR].

Seleccionar el tipo de archivo a volcar (*.*, *TP, *.l0O, *VR)).
Esperar a visualizar en pantalla un DIR de lo escogido.
Seleccionar el archivo a cargar con el cursor.

F3:LOAD

[FILE JOINT 10 %
2 HOME_POS TP 211 2 * * (all files)
3 INIT TP 364 3 * KL (all KAREL source)
4 PRISE TP 140 4 * CF (all command files)
5 MAIN TP 1156 5 * X (all text files)
6 ASCIISAV TP 100 6 * LS (all KAREL listings)
7 * * (all files) 7 * DT (all KAREL data files)
8 * KL (all KAREL source) 8 * PC (all KAREL p-code)
9 * CF (all command files) 9 * TP (all TP programs)
10 * TX (all text files) 10 * MN (all MN programs)

Load FLPY:\FANUC.TP?
[ TYPE] [DIR] LOAD [BACKUP] [UTIL 1> YES NO

F4 :YES — Valida la carga

F5 : NO — Anula la eleccion del archivo a cargar.

Si el archivo ya existe :

F3 : OVERWRITE — Sobrescribe el fichero del controlador por el del PC.

F4 : SKIP — Salta la carga del fichero seleccionado para cargar el siguiente.
F5 : CANCEL — Anula el proceso de carga en curso.

Opcibn 2:
MENU, 7-FILE.
Seleccionar con el cursor hacia abajo la extension de los archivos que queremos volcar de una vez.
Por ejemplo, Linea 8 * TP (all TP programs),
F3:LOAD
[FILE JOINT 10 %
2 * KL (all KAREL source)
3 * CF (all command files)
4 * TX (all text files)
5 = LS (all KAREL listings)
6 * DT (all KAREL data files)
7 * PC (all KAREL p-code)
8 * TP (all TP programs)
9 * MN (all MN programs)
10 * VR (all variable files)
11 * SV (all system files)
12 * 10 (1/0 config data)
13 * DF (all DEFAULT files)
14 * ML (all part model files)
15 * BMP (all bit-map images)
16 * PMC (all PMC files)
17 [ you enter ]
Press DIR to generate directory
[ TYPE] [DIR] LOAD [BACKUP] [UTIL 1>
DELETE COPY DISPLAY >

F2 : EXIT — Abandona el procedimiento carga.

F3:ALL — Cargatodos los programas TP.

F4 : YES — Carga solo el fichero propuesto.

F5 : NO — No carga el fichero propuesto y pasa al siguiente.
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21.4. UTILIZACION DE LA PCMCIA

e Kit adaptador para PCMCIA a instalar en

Interface el hueco de la PSU dentro del controlador
PCMCIA para R-J2.

e Enlaranura al efecto sobre el panel
operador en R-J3 y en R-J3iB.

Descripcion.

Tarjeta PCMCIA Tipo Il COMPACT FLASH comercializada por la firma TRANSCEND.
Capacidad: 4MB aprox. (también disponibles 8MB, 16MB, 20MB, 32MB, 64MB y 128MB).
Adaptador: Compact flash adapter.

Distribuidor en MADRID: CARTRONIC MEMORY, S.A.

C/ Avda. Fuente Nueva, n® 12 — 28700 S.S. de los Reyes (Madrid)

Tel.: 91.658.87.60, Fax: 91.658.87.69. cartronic@cartronic.es, www.cartronic.es

Reconocimiento en PC.

Hay PC’s cuyo sistema operativo reconocen la PCMCIA directamente al insertarlas en la ranura al
efecto. Pero si el PC no la reconoce, hacer lo siguiente:

Utilice un editor de textos como Bloc de notas para modificar el archivo Config.sys e inserte las lineas
siguientes en este mismo orden justo delante de la linea que contiene flash en el nombre del
controlador:

device=c:\windows\system\csmapper.sys

device=c:\windows\system\carddrv.exe /slot=n

Para el valor n, escriba el nimero de ranuras PC Card que hay en el equipo. Reiniciar.

Formatear desde PC.
Archivo, Formatear, Dar Formato rapido = borrar.

Formatear desde el controlador del robot.

Insertar la PCMCIA en la ranura del SOP.

Desde el TP: MENUS, 7-FILE, F5-UTIL, 1-SET DEVICE, escoger Mem Card (MC:), (Borrar en
VARIABLES, $DEVICE si hubiera alguna carpeta seleccionada como camino de destino de
datos o cambiar entre FLPY y MCARD una vez), F5-UTIL, 2-Format, F4-Yes, Dar una etiqueta pj.
TEST, enter.

FLPY:i*_* 1‘17 FLPY:\*_* 1/17
2 * KL (all KAREL source) Formatting FLPY:
3 * CF (all command files)
4 * TX (all text files) FrFIIAIIAIAAIAX WARNING
5 * LS (all KAREL listings) ANY DATA ON THE DISK WILL BE LOST!
6 * DT (all KAREL data files)
7 * PC (all KAREL p-code) Insert the disk to be formatted into the
8 * TP (all disk drive
9 * MN Call
10 * VR (all | 2 Format |
Press DIR to generate --—————-——- + +-— Format disk?
[ TYPE1 [ DIR ] LOAD [BACKUP] JUTIL |3 YES NO
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Copia de seguridad usando la PCMCIA.

Usando el PC crear una carpeta en la PCMCIA. Por ejemplo “robot1”.

Insertar la PCMCIA en la ranura del SOP.

Seleccionar dispositivo de destino de datos:

MENUS, 7-FILE, F5-UTIL, 1-SET DEVICE, 2-MCARD

FLPY:\*_* 1/17
1 * ol all files
2 * KL (all KAREL source)
3 * CF (all command files)
4 * TX (all text files)
5 * LS (all KAREL listings)
6 * DT (all KAREL data files)
7 * PC (all KAREL p-code)
8 * TP (all
9 * NN Call
10 * VR (all | 2 Format |
Press DIR to generate -——————-——- i +-
[ TYPE] [DIR] LOAD [BACKUP] JUTIL |>

Seleccionar el camino destino de datos:

O
>
»)

| 1 Floppy disk
2 Mem Card (MC:)

w
[EY
*

* all files
KL (all KAREL source)
CF (all command files)
TX (all text files)
LS (all KAREL listings)
6 * DT (all KAREL data files)
Press DIR to generate directory
[ TYPE] [DIR] LOAD [BACKUP] [UTIL 1>

X X %

arwN

MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 2-VARIABLES, aprox. ITEM 80, $DEVICE, Escribir:

MC : \ nombre de la carpeta \

En el ejemplo: MC : \ robot1 \

(si desea hacer la copia en la raiz de la MC, no haria falta este paso)

Realizar ya la copia de seguridad seleccionando los ficheros a guardar:

Opcion 1: MENUS, 7-FILE, F4 — BACKUP, 1-SYSTEM FILES
F4 —BACKUP, 2-TP PROGRAMS
Opcion 2: MENUS, 7-FILE, F4 -BACKUP, 6-ALL OF ABOVE

(caso que ya exista algun fichero dentro de la carpeta)

Volcado de informacién usando la pcmcia

idem PC pero seleccionando MCARD como dispositivo fuente de datos.
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21.5. RESTORE TOTAL DE LA COPIA DE SEGURIDAD

La copia de seguridad completa engloba los siguientes archivos:

10: DIOCFGSV.I0 Configuracion de entadas y salidas.
VR: NUMREG.VR Registros.
POSREG.VR Registros de posicion.
SV:  SYSVARS.SV Variables del sistema. (incluye valores TCP y Uframes)

SYSMACRO.SV Macros.

SYSMASTER.SV  Masterizacion del Robot.

SYSSERVO.SV Parametros de servo segun modelo.
FRAMEVAR.SV TCP y marcos de usuario. (s6lo comentarios)
(Puede haber mas segun opciones cargadas de software)

TP:  MAIN.TP Programas TP en “Binario”.

Mediante opcion 1 o 2 se transfieren archivos pero no se restablece totalmente una copia de
seguridad, ya que los *.SV, so6lo se pueden cargar via CRTL START por el peligro que ello conlleva.

El RESTORE total de la copia de seguridad también se realiza via CRTL START:

Arrancamos el robot con PREV-NEXT + ON para acceder a la memoria BOOT MONITOR (BMON),
con lo que aparecerd la pantalla secundaria de configuracion de sistema.

E

Bystem versiom:Vé.1001 oB/fIg/ 98
—===== === ~CONF IGURATION MANU----—-==-~

Hot start

Cold start

. Controlled start
Maintenance

[N SN

Select>

3 - Controlled start, enter ., Esperar 30 seg. Aprox.

Tool Setup CONTROLLED START MENUS
1/1

FANUC Spot Tool

1 F Humher FOODC0
[TEPE]

Seleccionar dispositivo de destino de datos:
MENU, FILE, F5-UTIL, 1-SET DEVICE, escoger MC (Mem Card) o Flpy (PC), (teniendo en cuenta

gue si en la MC hay carpetas, habra que definir el camino en Variables, $Device.

Realizar el restore en dos partes:
F4-RESTORE, 1-SYSTEM FILES, F4: YES
F4-RESTORE, 2-TP PROGRAMS, F4: YES
O también

Realizar el restore de una tirada:
FA-RESTORE, ALL OF ABOVE, F4: YES

Una vez acabado hay que reinicializar el equipo.
FCTN, 1-START COLD
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21.6. CONTROLLER BACKUP / RESTORE COMO IMAGENES.

21.6.1. Controller Backup como imagenes

Realizacion solo a través de PCMCIA. (20 MB minimo), siempre desde la raiz.
La copia de seguridad via controller backup como imagenes nos proporciona una copia de

seguridad (aplicacién + mas sistema operativo) en modo de almacenamiento de ficheros comprimidos
por cada mega de memoria FROM Y SRAM.

Arrancamos el robot con F1-F5 + ON para acceder a la memoria BOOT MONITOR (BMON), con lo
gue aparecera la pantalla principal de configuracion de sistema.

iy
O oFf

#%% BOOT MONITOR for R-J3i CONTROLLER

Base system wversion (FRL)
Initializing file device ...done
o ol W W BHﬂH I.{EH'U e ol e W W W

1. Configuration menu

2. All software imnstallation

3. Init start

4, Controller backup/restore

5. Hardware diagnosis

Seleace :

o

~,

LR

4-Controller backup / restore, enter..
2- Controller backup as images, enter.l. ¢ esta seguro?, 1, enter..

Esperar a: Done!!

Acabado el backup continuamos sin salir de esta pantalla con:

Enter .,

1-Configuracion menu

nos aparecera la pantalla secundaria de configuracion del sistema:

-

System version:Ve.1001 pDa/28/798

1. Hot start
2. Cold start
3. Controlled start

4. Maintenance

Selact>

2-Cold start, enter .
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21.6.2. Controller Restore como Imagenes.

Arrancamos el robot con F1-F5 + ON para acceder a la memoria BOOT MONITOR (BMON), con lo
que aparecera la pantalla principal de configuracién de sistema.

/ Ty

f
/q Fi t F5 @_\ %% BOOT MONITOR for R-J31i CONTROLLER ***

Base system version (FRL)

Tnitializing file device ...done
kkkkkk+  BMOM MENT +redsix
I L 1. configuration menu
2. All software installation
3. Init start
4. Controller backup/restore

5. Hardware diagnosis

O oFF

Selece

L !

4-Controller backup / restore, enter..

3- Controller restore as images, enter. ¢ esta preparado?, 1, enter..
ATENCION: Este proceso borra 1° la FROM y luego la SRAM.

Esperar a: Restore complete!!

Acabado el restore continuamos sin salir de esta pantalla con:

Enter.

1-Configuracion menu
nos aparecera la pantalla secundaria de configuracion del sistema:

ra "
System version:Vé.1l001 OB/2B/98

l. Hot start

2. Cold start

3. Comtrolled start
4. Maintenance

Select>

2 - Cold start, enter..
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21.7. CONTROLLER BACKUP / RESTORE (OPCION J632).

21.7.1. Controller Backup

Realizacion solo a través de PCMCIA. (7 MB minimo), siempre desde la raiz.

La copia de seguridad via controller backup nos proporciona una copia de seguridad (aplicacion +
mas sistema operativo) en modo de almacenamiento de carpetas con toda la informacion comprimida
de todas las memorias de la CPU.

Arrancamos el robot con PREV-NEXT + ON para acceder a la memoria BOOT MONITOR (BMON),
con lo que aparecerd la pantalla secundaria de configuracion de sistema.

E

Bystem versiom:Vé.1001 oB/fIg/ 98
—===== === ~CONF IGURATION MANU----—-==-~

Hot start

. Cold start

. Controlled start
. Maintenamce

[N SN

Select>

3 - Controlled start, enter ., Esperar 30 seg. Aprox.

Tool Setup CONTROLLED START MENUS
1/1

FANUC Spot Tool

1 F Humber FOOOOO
[TEPE]

MENU, FILE, se observa en F4 = RESTORE.

FCTN, 2-BACKUP/RESTORE, se observa que en F4 = BACKUP.

F4-BACKUP, escoger “controller”

Nos pregunta sobre la capacidad de la PCMCIA, la formatea, ¢ esta seguro?, 1, enter..
Esperar a: proceso acabado!!, tarda aproximadamente entre 5y 10 min.

Acabado el backup continuamos sin salir de esta pantalla con:

Enter .,

1-Configuracion menu
nos aparecera la pantalla secundaria de configuracion del sistema:

¢ ™y
System version:V6.1001 og/28/98

—————————— CONFIGURATION MANU----—————-

. Hot start

. Cold start

. Controlled start
. Maintenance

Select>

2-Cold start, enter .
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21.7.2. Controller Restore.

Arrancamos el robot con F1-F5 + ON para acceder a la memoria BOOT MONITOR (BMON), con lo
que aparecera la pantalla principal de configuracioén de sistema.

/ Ty

i
/q Fi t F5 @_\ %% BOOT MONITOR for R-J31i CONTROLLER ***

Base system version (FRL)

Tnitializing file device ...done
*kttEkt BMOM MEMIT #res+rx
I L 1. configuration menu
2. All software installation
3. Init start
4. Controller backup/restore
5. Hardware diagnosis

O oFF

Selece

|\_\_ [l

4-Controller backup / restore, enter..
3- Restore Full CRTL Backup (from MC), enter. ¢ esta preparado?, 1, enter...
ATENCION: Este proceso borra 1° la FROM y luego la SRAM.
Este proceso dura entre 5y 10 min.
Nos devuelve a la pantalla de trabajo normal, con lo que no hay que hacer ningan tipo de arranque en
frio. Queda lista para trabajar; a menos que la copia via controller backup fuese antigua.
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21.8. BUSCAR ORDERFIL PARTICULAR DEL ROBOT

NOTAS PREVIAS:
Este archivo contiene las referencias de Fanuc para cada opcion de software instalada en la FROM de
la CPU del robot.

OBJETIVO:
Conseguir dicho archivo para conocer las opciones de sdftware instaladas pertenecientes al sistema
operativo residente en la FROM.

1-MEDIANTE VARIABLES
MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 2-VARIABLES, Aproximadamente ITEM 142,
$ODRDSP_ENB, poner a 1.
MENUS, 0-NEXT, 4-STATUS, F1-TYPE, 4-Order File, aparecen las referencias:

1 AO5B-2400-H863
2 A05B-2400-H510
3 A05B-2400-H521
4 A05B-2400-H542
5 A05B-2400-H550
6 A05B-2400-H930
7 A05B-2400-J503

2-MEDIANTE COPIA DE SEGURIDAD “ALL OF ABOVE”

Solo para R-J3 y R-J3i. Para R-J2 solo fecha de la ultima copia y version de software.
Seleccionamos puerto y dispositivo destino de datos (flpy o pcmcia).

MENUS, 7-FILE, F4 -BACKUP, 6-All of Above.

Este proceso limpia la Gltima copia existente en el directorio destino para reemplazarla.
Con este tipo de backups aparecen ficheros.DT uno de los cuales es Backdate.dt :

4] Backdate.dt - Bloc de notas HE E
Archiva  Edicién  Buscar  Apuda

81/097/20 01:53:36000ersion: US_11P/43 B4/26/9900 0rderfile Header - RJ3 ;j
*S0F RefB: Reference - MAS-ARBORA

tS0F Ref1: Request Date a4/08799

*S0F Ref2: Requested By Harti Pau

*S0F Ref3: Customer MAS-ARBORA

$SOF RefS5: Deliver Date a4/88/99

*S0F Refd: Robot F/AE Ho E-82543

tSOF Ref7: SOF Filename F:\orderfil.dat
t0rderfile Starts

1S0F Refha: Ship to - FRIB

1AB5B-2400-HB63
1AB5B-2408-H518
1AB5B-2488-H521
1AB5B-2400-H542
1AB5B-24080-H550
1AB5B-2400-H230
1AB5E-2400-45083
1AB5B-2480-J5085
1AB5B-2488-J5086
1AB5B-2480-J5067
1AB5B-2480-45089
1AB5B-2488-J513
1AB5B-2480-J514
1AB5B-2488-J515
1ABZB-24080-J516
1AB5B-2400-J520
1AB5B-2488-J523
1AB5B-2480-J4527
1AB5B-2400-J608
1AB5B-24008-J604
1AB5B-2480-J618
1ABSB-24808-J622
1AB5B-2488-J632

t0rderfile Ends

Kl

HY1B8iHS (RJ3)
BASIC SOFTUWARE
BASIC DICTIONARY
HANDLING TOOL
ANALOG I/0

RJ3 DIG. SERVO
OPTION INST.
PROGRAM SHIFT
MIRROR IHMAGE
PRINTER CONHN.
TOODL OFFSET
HOUR HETER

POS REGISTER
RSR/PHNS

FLOPPY CONHN.
TCP SET UP
TURBD HOVE
ERROR CODE 0OUT
MULTI-TASKING
USER FRAHME

CE MARK

AB RID

CONTROL BACKUP

t0ption Selection Ends

o

(en el caso de controller backup as images, este archivo esta dentro del FROMO0O0.IMG)



21.9. PRINT SCREEN

Opcion necesaria: AO5B-2400-J507 PRINTER CONN.
Insertar la PCMCIA en la ranura del SOP(Standar Operator Panel).

Seleccionar dispositivo de destino de datos:
MENUS,7-FILE, F5-UTIL, 1-SET DEVICE, 2-MCARD

Si ya hemos creado una carpeta con el PC en la PCMCIA. Por ejemplo “robot1”.
MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 2-VARIABLES, aproximadamente ITEM 45

$DEVICE, Escribir. MC:\nombre de la carpeta\
En el ejemplo: MC:\robot1\
(Si se desea hacer desde la raiz de la MC no hace falta este paso).

Seleccionar el puerto:
MENUS, 6- SETUP, F1-[TYPE], PORT INIT, P3:PRINTER, F4-[CHOICE], NO USE.

Seleccionar la pantalla deseada del TP.

Guardar la pantalla deseada:
FCTN, O-NEXT, 3-PRINT SCREEN, esperar 5 seg.

Este proceso crea un archivo TPSCRN.LS

Nota: este archivo es acumulativo, no se sobrescribe con otro sino que va creciendo en funcion
de las pantallas grabadas

21.10. PRINT SYSTEM VARIABLES

Opcion necesaria: AO5B-2400-J507 PRINTER CONN.
Insertar la PCMCIA en la ranura del SOP(Standar Operator Panel).

Seleccionar dispositivo de destino de datos:
MENUS,7-FILE, F5-UTIL, 1-SET DEVICE, 2-MCARD

Si ya hemos creado una carpeta con el PC en la PCMCIA. Por ejemplo “robot1”.
MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 2-VARIABLES, aproximadamente ITEM 45
$DEVICE, Escribir. MC:\nombre de la carpeta\

En el ejemplo: MC:\robot1\

(Si se desea hacer desde la raiz de la MC no hace falta este paso).

Seleccionar el puerto:
MENUS, 6- SETUP, F1-[TYPE], PORT INIT, P3:PRINTER, F4 -[CHOICE], NO USE.

Seleccionar la pantalla SYSTEM VARIABLES:
MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM

Guardar la pantalla deseada:
FCTN, O-NEXT, 3-PRINT, esperar 5 seg.

Este proceso crea un archivo SYSVARS.LS

136



22. MASTERIZACION

22.1. INTRODUCCION

La masterizacion asocia el angulo existente entre las marcas moviles y las marcas fijas de cada eje
respectivamente con los pulsos generados en los encoders absolutos (APC = encoder absoluto), los
cuales estan mecanicamente acoplados al eje de cada motor. La posicion actual del robot es
determinada por los pulsos de los encoders.
Més especificamente , la masterfizacion se realiza para obtener los pulsos leidos en la posicién de
cero grados = marcas = cero mecanico.
Una caracteristica muy importante de un encoder es su resolucion: Namero de pulsos generados en
una vuelta completa de eje.
En los robots Fanuc es muy habitual el uso del encoder Alpha A64 con una resolucion de 65.535
pulsos por vuelta.
A nivel de software, estos pulsos son procesados, via procesador incorporado en el propio encoder, y
la informacion transmitida a la CPU no son pulsos por vuelta, sino que se trabaja con pulsos por
grado de eje de robot.
De manera que para cada modelo de robot y a cada eje, aunque diferentes motores monten el mismo
encoder, habra un valor que los diferencie:

Tabla e masterng 1

Angulo de eje Contador impulso

1 deg ] |144.mu

$PARAM_GROUP . $ENCSCALE

Tabla de masterng 2

Angulo de eje Contadot impulso
o0deg | [28,800000]
| 9deg | | 16,900,000 | B Mastering carto

Mastering &n la
T [om | [eeomo] e ..

SDMA_GRP . SMASTER_COUN

[ -80 deg ] | 2,600,000 | =) Maswring Jig

Asi pues, de la figura se desprende que:

$DMR_GRP[1].3MASTER_COUNJ5] = 15.600.000 pulsos que tenia el J5 cuando se masterizo.
$PARAM_GROUP[1].$ENCSCALES [5] = 144.000 pulsos por grado del J5

28.600.000 = 15.600.000 + ( 90 x 144.000) pulsos del J5 a 90 deg.

16.900.000 = 15.600.000 + ( 9 x 144.000) pulsos del J5 a 9 deg.

-2.600.000 = 15.600.000 + (-90 x 144.000) pulsos del J5 a -90 deg.

B spc_ coonr () 'j NASTER _ (ooNT (i) ( deot/a M cﬂwsmzes ).
_ . | 41&140@ Z- 5 iz 4 o I

.c/egfLL:, (A sor comm 1) — B HASTER oo T i) )
| | B ENSCALES (0)

a/am/e{ wlfald| |
}zina?é/,_ﬁ,L
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Practica:

Sobre un R-2000i con encoders tipo Alpha A64i contestar a las siguientes preguntas:

1. Qué tipo de encoder es el Alpha A64i?.
Encoder absoluto después de un “ciclo casero”.

“ciclo casero” = ciclo de reconocimiento de una marca de encoder.

2. ¢Cuantos pulsos por vuelta da el encoder Alpha A64i?.

1 vuelta encoder = 360 deg. eje motor = 65.536 pulsos

3. Anotar los valores de masterizado del robot:
SYSTEM \ Variables

Pulsos que tenia cada encoder en el momento que se masteriz6 a 0 grados, en marcas.

$DMR_GRP[1].$MASTER_COUN][1] = 649155
$DMR_GRP[1].$MASTER_COUN([2] = 18002394
$DMR_GRP[1].$MASTER_COUN([3] = 16629859
$DMR_GRP[1].$MASTER_COUN[4] = 374770
$DMR_GRP[1].$MASTER_COUN([5] = -16895600
$DMR_GRP[1].$MASTER_COUN([6] = -136439

4, Crear un programa TEST con J1 =0deg, J2 =20 deg, J3 = - 45 deg. Ejecutarlo, pulsar
seta de emergenciay anotar posicion acutal en pulsos.

SYSTEM \ Variables

Pulsos actuales, posicion actual del robot, en pulsos para cada eje.

$DMR_GRP[1].$SPC_COUN[1] = 648912
$DMR_GRP[1].$SPC_COUN([2] = 24126040
$DMR_GRP[1].$SPC_COUNI[3] = 9311640
$DMR_GRP[1].$SPC_COUN[4] = 374784
$DMR_GRP[1].$SPC_COUN([5] = - 40263872
$DMR_GRP[1].$SPC_COUNI[6] = -12172872

5. Anotar los valores de (pulsos/grado eje) para cada eje.

SYSTEM \ Variables

Counts por grado para cada eje.
$PARAM_GROUP[1].$ENCSCALES [1] = 299593.125
$PARAM_GROUP[1].$ENCSCALES [2] =306170.781
$PARAM_GROUP[1].$ENCSCALES [3] = 292727.469
$PARAM_GROUP[1].$ENCSCALES [4] = 265472.844
$PARAM_GROUP[1].$ENCSCALES [5] = 259647.391
$PARAM_GROUP[1].3ENCSCALES [6] = 162201.594

1 deg. J1 = 299593.125
1 deg. J2 = 306170.781
1 deg. J3 = 292727.469
1 deg. J4 = 265472.844
1 deg. J5 = 259647.391
1 deg. J6 = 162201.594

counts del encoder J1
counts del encoder J2
counts del encoder J3
counts del encoder J4
counts del encoder J5
counts del encoder J6

6. Compara los pulsos de masterizado del J1 con los de la posicion acutal de J1.

J1/649155-648912/ = 243 pulos de error

7. 1 grado del J1 cuantos pulsos son?.
$ENCSCALES [1] =299593.125

8. ¢1 pulso de encoder J1 cuantos grados del J1 son?

Lty 302 2005731 425 polsas avc. i
/dey 34

A pobso e 3 - W@;;&?JI |
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0. ¢1 grado del J1 cuantas vueltas de encoder (0 motor) son?

14deg 34 = 299573125 pulos ene. T
4 nw-:’:&e encoder = 65.535 pulsey
(doy T = 4 op7] . 290503 s plageore T 1 oot = 452

: 1degTi _ £5.535 poks voelhs

10. Valora el error cometido de los 243 pulsos del J1 comparados con su posicién
masterizado

‘ ‘ 1 1 [ B . l } _‘ = yl l; l S (1

\ | | | | 1
‘ - 1 Y | | A clea 3. Y 3
4@(9 34 FY. Sas’mrjld L 4 = :iao 074 a//ﬁ.}i
‘ | ‘

Ll ,Mq 5«3«/2 e | i

| | | | - | |
i I

Es un error muy pequefio. Practicamente |napre0|able
Debido a las vibraciones del freno eléctrico antes de pulsar la seta de emergencia.

Nunca tendremos dos valores de $SPC_COUN iguales para la misma posiciéon en grados de eje de
robot.

11. N° méximo permitido de pulsos y vueltas del encoder del J1.
Suponiendo que el J1 se puede mover 180° en un setido y —180 °© en otro ya que esta limitado por
software tenemos:

Bz&cas.:iugjﬁgﬂy = 649455 = (10 « 209.593'(25) = ~53277603'5  putbos ]
Polsos 34 en - %;ﬂuﬁ;{—/m_zlaﬁszwai): 54 535 U8 pobsos. |

be_Pti o pubsos = /—tszj 035 ) + 59525926 - 1s3 F53 525 pullas
I, 7 | |
valor _meximp_pulsos = 36 Wm é'gq 542 ,/zm 157, £53. 625 polsa

;g%/u D —
| ! ‘ (| { -
wor _rizimio woelles = 103953525 pules 4 vodlle et L [4y2 234 s T
- lene. |4 | N | 65.535 poler§ | § Qe g4
L a_fau]:‘pn s - i /ﬁ/ﬂféﬂ) al
alor | Meexi o ,M&’@- 360 |deg 3 452 M/r{m o i 160 34 el
ne 134 | _ : {,,J% | Ji | .74

12. Posicion del J1 en grados cuando su encoder marque 0 pulsos.

Opleos | = | bustes ~ (¥ /eg Cars3is) |
| (SR O | o O (A i
_ Fueg = ZLsyqs55 27783 4/351
e i,%fi??éf&’_fji_ﬁ.:_. | S
. S | e L | |||
~Atody; Hf G - day —4:5 ,,Q%bq fl.f by Iﬂf/:g ;‘r,@\ y»
545% 719's - ‘fﬁh}'} Ll | 353‘5?560
| el B B | 11T
24 119? z rb&f&pfr[ il | N
- L ||

13. Pulsos del encoder del J1 cuando el mismo eje J1 esta a cero grados.
$DMR_GRP[1].$SPC_COUNJ1] = 648912
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14. Posicion actual del J2 en grados, posicion actual del J3 en grados.

g 52 = _2alziols = izt | - wlewts ds

| 3064720 274 | | |

NERER Nl U TP b v wsvadsam bs| |
3 primeros  dedmales

.a‘eg 33|= G34eYn |- Je629259 | - —-25’060_44/?. |
] T #4272 ' eq LI or 1L |

_ L _ 2| pero e/ pym/o o ||
I I | | [ ﬁm/meos a 33 --%%_|

Si visualizamos el robot, el J2 cuando se mueve a 20° y el J3 también se mueve a —25 grados.
Aungue en la pantalla de visualizacion de posicion actual de robot, el J3 no varia y conserva —45°.
Esto es debido a que el propio software de Fanuc provoca en ciertos eje de determinados robots

el efecto de la “compensacién”. No obstante la posicion real de la marca movil respecto de la marca
fija se encuentra a —25 grados.

Tabla de compensaciones:

Cuando movemos Ji J2 J3 J4 J5 J6
Se mueve J1 J2,J3 J3 J4, J5,J6 J5,J6 J6
robots todos todos todos algunos algunos todos
Precaucion al masterizar no no Si: poner acero J2y J3 no no no
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MASTERIZACION
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ESCOGER EL PROCESO DE MASTERIZADO MAS ADECUADO

22.2.
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22.3. MASTERIZACION RAPIDA (QUICK MASTER).

NOTAS PREVIAS:

Este método nos permite siempre recuperar el cero mecanico original de fabrica (la masterizacion
original de fabrica) o el Ultimo cero mecanico establecido (la ultima masterizacion).

Es valido para cambio de encoder, no para cambio de motor.

En el posicionado de robot en marcas nos permite un error de +/- Imm (inferior a una vuelta de
encoder), que posteriormente serd rectificado automaticamente.

Entendiendo esta filosofia, la pérdida de las baterias ya no habria de suponer nunca un problema.
Se pueden plantear dos casos:

22.3.1. Caso 1: Unavez perdida la masterizacion.

Se soluciona mediante la introduccion de datos manualmente y posterior masterizado via QUICK
MASTER.

1- Anotar valores de masterizado antiguos en un papel aparte (tomamos como posicion de referencia
la asociada al ultimo masterizado), después de pérdida de masterizado:

MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 2-VARIABLES, Aprox. ITEM 45, $DMR_GRP, enter, enter.
Buscar SMASTER_COUN, enter y anotar los valores en una hoja a parte.

$MASTER_COUNI[1] = 12345679
$MASTER_COUN[2] = 95857361
$MASTER_COUN][3] = -1398859
$MASTER_COUN[4] = -7474747
$MASTER_COUN[5] = 1194948

$MASTER_COUN([6] = -1234567

2- Pulsar PREV, Buscar $REF_POS, enter, poner las subariables a cero grados:

$REF_POS[1] =0
$REF_POS[2] = 0
$REF_POS[3] =0
$REF_POS[4] = 0
$REF_POSI[5] = 0
$REF_POSI[6] = 0

3- Pulsar PREV, Buscar $REF_COUN, enter y Anotar los valores anotados en la siguientes subariables:
$REF_COUN[1] = 12345679
$REF_COUN[2] = 95857361
$REF_COUNJ3] =-1398859
$REF_COUNI4] = -7474747
$REF_COUNI5] = 1194948
$REF_COUNI6] = -1234567
4- Pulsar PREV, Poner la sigiente subariable a TRUE:
$REF_DONE = TRUE, Pulsar PREV, PREV , para salir de las subvariables.

Nota: Estas son las variables que se modifican de manera automatica cuando grabamos la posicion de
referencia en CERO MECANICO = Marcas, via SET QUICK MASTER REF del caso 2.

Continuar en el punto “Ejecucion del Quick Master”.
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22.3.2. Caso 2: Cuando el robot todavia no ha perdido la masterizacion.

Este es un caso con caracter preventivo. Podria realizarse en cualquier posicion si se hacen marcas
adicionales en el robot.

Se trata de la grabacion de una posicién de referencia (SET QUICK MASTER REF) con caracter
preventivo cuando el robot todavia esta masterizado, para realizar un posterior (Quick master) cuando
realmente pierda la masterizacion por la perdida de la baterias.

1-Mover a la posicion de referencia para el Quick Master (preventivo):

1.1- Si la posicion de referencia queremos que sea una posicion determinada:
Mover a la posicion deseada y realizar marcas adicionales en el robot.

1.2- Si la posicion de referencia queremos que sea el actual cero mecanico:
Poner todos lo ejes en su cero mecanico, para ello, crear un programa ZERO

(SELECT — F2: CREATE), grabar un punto cualquiera SHIFT + F1-POINT
Poner el cursor sobre el punto F5-POSITION, F5-[REPRE], 2-JOINT

P[1 F-0 UT:1
Ji 0.000 deg J4 0.000 deg
J2 0.000 deg J5 0.000 deg

e

172

1: J 100% FINE
[End]

Enter value 0 —————————e + de]
DONE |REPRE]

Poner a cero todos los ejes: 0, enter,... al acabar F4-DONE,
Ejecutar el programa (SHIFT + FWD)
El robot se movera hasta alcanzar su cero mecanico. “Robot en marcas”

2-Grabado de la posicion de referencia para el Quick Master (preventivo):

Con el robot en la posicion,

MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 3-MASTER/CAL, (Si no aparece MASTER/CAL, hacer lo siguiente:
2-VARIABLES, Aprox. ITEM 100, $SMASTER_ENB poner a “1”, F1-TYPE, 3-MASTER/CAL),

5- SET QUICK MASTER REF, F4-YES

| SYSTEM Master/Cal JOINT 10 %

1 FIXTURE POSITION MASTER
2 ZERO POSITION MASTER
3 QUICK MASTER
4 INGLE AXIS MASTER
| 5 SET QUICK MASTER REF
6 CALIBRATE

Press "ENTER" or number key to select.

[ TYPE ] LOAD RES_PCA DONE

Aparece el mensaje “ quick master reference set” , F5-DONE.

Continuar en el punto “Ejecucion del Quick Master”.
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22.3.3. Ejecucion del Quick Master

SITUACION ACTUAL:
El robot no puede moverse, ya que ha perdido la masterizacion via hardware.
Las baterias se han agotado estando el robot sin tensién. (reemplazar las baterias, siempre con tension)

Se han tenido que desmontar la conexion baterias -ENCODER por averia de encoder, averia de motor,
sustitucién de motor, corte del cable, etc.

En estos casos, al conectar pueden aparecer los siguientes errores, entre otros:
SERVO 062- BZAL alarm (error de bateria de unidad mecanica gastada).

PROCESO:
1-Eliminar el estado de fallo para poder mover el robot:
Opcion a:  MENUS, O-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 3- MASTER/CAL, (Si no aparece MASTER/CAL, hacer lo
siguiente: 2-VARIABLES, Aprox. ITEM 100, $MASTER_ENB poner a “1", F1-TYPE, 3- MASTER/CAL),
F3-RES_PCA, F4-YES.
Opcion b:  (MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE , 2-VARIABLES, Aprox. ITEM 150, $MCR, enter,
$SPC_RESET, poner a TRUE, ella sola se pondra a FALSE).
En ambos casos, quitar tension del armario y conectar de nuevo.

2-Movimientos:

No debe aparecer el mensaje « SRVO-075 WARN Pulse not established »; para ello mover manualmente
el robot en modo JOINT cada eje (o el eje desmasterizado) +/-10 °, y RESET. (Encoder Absoluto en una
vuelta).

Cuando ya no apareza, Mover manualmente el robot en modo JOINT cada eje (0 el eje desmasterizado)
a la posicion de referencia:

a- Marcas (marcas fijas y mdviles alineadas) si el masterizado anterior correspondia con marcas del robot.
b- Marcas adicionales (marcas adicionales fijas y mdviles alineadas) si el masterizado anterior se realizé
con marcas adicionales por imposibilidad mecanica de ponerlo en marcas originales en la instalacion.

En ambos casos (se permite un error de +/- Imm. o inferior a 1 vuelta encoder).

3-Masterizar:
MENUS, O-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 3-MASTER/CAL, (Si no aparece MASTER/CAL, hacer lo siguiente:
2-VARIABLES, Aprox. ITEM 100, SMASTER_ENB poner a “1”, F1-TYPE, 3-MASTER/CAL),
3-QUICK MASTER, F4-YES

SYSTEM Master/Cal JOINT 10 %

1 FIXTURE POSITION MASTER
2 ZERO POSITION MASTER

0]
4  SINGLE AXIS MASTER
5 SET QUICK MASTER REF
6 CALIBRATE

Press "ENTER® or number key to select.

[ TYPE] LOAD RES PCA DONE

(Apareceran los valores de los encoders, pulsos actuales de la posicién actual)

4-Calibrar:
6-CALIBRATE, F4- YES, F5-DONE
(Se realiza la interpolacion de los pulsos actuales a grados de posicién actual del robot).
La posicién actual en grados nos da idea del el error cometido en grados en el posicionamiento.
Los nuevos $DMR_GRP[1].$MASTER_COUN]i] son calculados corrigiendo el error basandose en el

principio de que la desviacidn en una vuelta de encoder puede ser compensada, por tratarse de un
encoder absoluto en una vuelta.

Es conveniente realizar un programa ZERO, grabando un punto al azar y cambiando sus coordenadas en JOINT
a cero grados para todos los ejes. Ejecutarlo y comprobar que el robot se posiciona correctamente en marcas.
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22.4. MASTERIZACION DEL ROBOT EN MARCAS (ZERO POSITION MASTER).

NOTAS PREVIAS:

El robot no puede moverse, ya que ha perdido la masterizacién via hardware.

Las baterias se han agotado estando el robot sin tensién. (reemplazar las baterias, siempre con tension)
Se han tenido que desmontar la conexion baterias-ENCODER por averia de encoder, averia de motor,
sustitucién de motor, corte del cable, etc.

En estos casos, al conectar pueden aparecer los siguientes errores, entre otros:
SERVO 062- BZAL alarm (error de bateria de unidad mecanica gastada).

PROCESO:
1-Eliminar el estado de fallo para poder mover el robot:
Opcion a:  MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 3- MASTER/CAL, (Si no aparece MASTER/CAL, hacer lo
siguiente: 2-VARIABLES, Aprox. ITEM 100, $MASTER_ENB poner a “1", F1-TYPE, 3- MASTER/CAL),
F3-RES_PCA, F4-YES.
Opcion b:  (MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE , 2-VARIABLES, Aprox. ITEM 150, $MCR, enter,
$SPC_RESET, poner a TRUE, ella sola se pondra a FALSE).
En ambos casos, quitar tensién del armario y conectar de nuevo.

2-Movimientos:
No debe aparecer el mensaje « SRVO-075 WARN Pulse not established »; para ello mover manualmente
el robot en modo JOINT cada eje (o el eje desmasterizado) +/-10 °, y RESET. (Encoder Absoluto en una
vuelta).
Cuando ya no apareza, Mover manualmente el robot en modo JOINT cada eje a su posicién de marcas
(marcas fijas y moviles alineadas).

3-Masterizar:
MENUS, O-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 3-MASTER/CAL, (Si no aparece MASTER/CAL, hacer lo siguiente:
2-VARIABLES, Aprox. ITEM 100, SMASTER_ENB poner a “1”, F1-TYPE, 3-MASTER/CAL),
2-ZERO POSITION MASTER, F4-YES

JOINT 108

1 FIXTURE POSITION MASTER
2 ZERD POSITION MASTER

3 QUICK MASTER

4 SINGLE AXIS MASTER

5 SET QUICK MASTER REF

i CALIBRATE

Press "ENTER' or number key to select.

[ TYPE ] LOAD  RES_PCA DONE

(Apareceran los valores de los encoders, pulsos actuales de la posicién actual)

4-Calibrar:
6-CALIBRATE, F4- YES, F5-DONE
(Se realiza la interpolacion de los pulsos actuales a grados de posicion actual para definir el cero mecanico
y establecer el cero en marcas)

Es conveniente realizar un programa ZERO, grabando un punto al azar y cambiando sus coordenadas en JOINT
a cero grados para todos los ejes. Ejecutarlo y comprobar que el robot se posiciona correctamente en marcas.
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22.4.1. Programa de Automasterizado para 4,5y 6 ejes (S6lo para Zero Position Master).

/PROG AUTOMAST

COMMENT = "AUTOMASTERIZADO"; 92: ;
1 Pewommreonnonnnon - 93: ILECTURA SPC_COUNT ;
2: IALL AXIS AUTOMASTER ; 94: IPARA 6 EJES ;
3 Ik | 95: $DMR_GRP[1].$MASTER_DONE=0 ;
4 96: R[1]=$DMR_GRP[1].$SPC_COUNT[1] ;
5: OVERRIDE=5% ; 97: R[2]=$DMR_GRP[1].$SPC_COUNT[2] ;
6: R[100]=$AUTOMESSAGE ; 98: R[3]=$DMR_GRP[1].$SPC_COUNT[3] ;
7: R[101]=$SEMIPOWERFL ; 99: R[4]=$DMR_GRP[1].$SPC_COUNT[4] ;
8: R[102]=$SCR_GRP[1].5NUM_AXES ; 100: !PARA 4 EJES ;
9: $AUTOMESSAGE=2; 101: IF R[102]=4,JMP LBL[11];
10: $SEMIPOWERFL=1 ; 102: R[5]=$DMR_GRP[1].$SPC_COUNTI[5];
11: $MASTER_ENB=1; 103: IPARA 5 EJES ;
12: $SHFTOV_ENB=0; 104: IF R[102]=5,IJMP LBL[11];
13: 105: R[6]=$DMR_GRP[1].$SPC_COUNTI[6] ;
14: $WAITTMOUT=100 ; 106: ;
15: IPARA6 EJES ; 107: LBL[11];
16: WAIT $DMR_GRP[1].$EACHMST_DON][1]<>0 TIMEOUT,LBL[2] ; 108: IPARA 6 EJES ;
17: WAIT $DMR_GRP[1]. $EACHMST_DON[2]<>0 TIMEOUT,LBL[2] ; 109: $DMR_GRP[1].$MASTER_COUN[1]=R[1] ;
18: WAIT $DMR_GRP[1].$EACHMST_DON|[3]<>0 TIMEOUT,LBL[2] ; 110: $DMR_GRP[1].$MASTER_COUN[2]=R[2] ;
19: WAIT $DMR_GRP[1]. $EACHMST_DON[4]<>0 TIMEOUT,LBL[2] ; 111: $DMR_GRP[1].$MASTER_COUN[3]=R[3] ;
20: IPARA 4 EJES; 112: $DMR_GRP[1].$MASTER_COUN[4]=R[4] ;
21: IF R[102]=4,JMP LBL[10] ; 113: IPARA 4 EJES ;
22: WAIT $DMR_GRP[1].$EACHMST_DON[5]<>0 TIMEOUT,LBL[2] ; 114: IF R[102]=4,JMP LBL[12] ;
23: IPARA 5 EJES ; 115: $DMR_GRP[1].8MASTER_COUN[5]=R([5] ;
24: IF R[102]=5,JMP LBL[10] ; 116: IPARA 5 EJES ;
25: WAIT $DMR_GRP[1].$EACHMST_DON[6]<>0 TIMEOUT,LBL[2] ; 117: IF R[102]=5,JMP LBL[12] ;
26: LBL[10]; 118: $DMR_GRP[1].$MASTER_COUN[6]=R[6] ;
27: IF $MOR_GRP[1].$CAL_DONE=0,JMP LBL[1] ; 119: LBL[12];
28: JMP LBL[3]; 120: $DMR_GRP[1}$MASTER_DONE=1;
29: ; 121:
30: LBL[1]; 122: ICALIBRADO ;
31: IFAULT RESET ; 123: $MOR_GRP[1].$CAL_DONE=0 ;
32: $MCR.$SPC_RESET=0; 124: $MCR_GRP[1].8CALIBRATE=1 ;
33: $MCR.$SPC_RESET=1; 125: WAIT $MOR_GRP[1].$CAL_DONE=1 TIMEOUT,LBL[6] ;
34: WAIT $MCR.$SPC_RESET=0 ; 126: LBL[7];
35: ICALIBRADO ; 127 ;
36: $DMR_GRP[1].$MASTER_DONE=0 ; 128: LBL[3];
37: $DMR_GRP[1].$MASTER_DONE=1 ; 129: IPARA 6 EJES ;
38: WAIT $DMR_GRP[1].$MASTER_DONE=1 ; 130: $DMR_GRP[1].$REF_POS[1]=0;
39: MESSAGE[...] ; 131: $DMR_GRP[1].$REF_POS[2]=0 ;
40: MESSAGEL...]; 132: $DMR_GRP[1].$REF_POS[3]=0 ;
41: MESSAGE[RESET FALLO ENCODER] ; 133: $DMR_GRP[1].$REF_POS[4]=0 ;
42: MESSAGE[REALIZADO.]; 134: IPARA 4 EJES ;
43: MESSAGE[..]; 135: IF R[102]=4,JMP LBL[13] ;
44: MESSAGE[PARAR CONTROLADOR Y] ; 136: $DMR_GRP[1].$REF_POS[5]=0 ;
45. MESSAGE[ENCENDER DE NUEVO.] ; 137: IPARA 5 EJES ;
46: MESSAGEL..]; 138: IF R[102]=5,JMP LBL[13];
47: MESSAGEL...]; 139: $DMR_GRP[1].$REF_POS[6]=0 ;
48: PAUSE ; 140: ;
49: JMP LBL[3]; 141: LBL[13];
50: : 142: IPARA 6 EJES ;
51: LBL[2]; 143: R[1]=$DMR_GRP[1].$MASTER_COUNI[1] ;
52 IFAULT RESET ; 144: R[2]=$DMR_GRP[1] $MASTER_COUN[2] ;
53: $MCR.$SPC_RESET=0; 145: R[3]=$DMR_GRP[1].$MASTER_COUN[3] ;
54: $MCR.$SPC_RESET=1; 146: R[4]=$DMR_GRP[1].$MASTER_COUNI[4] ;
55: WAIT $MCR.$SPC_RESET=0 ; 147: 'PARA 4 EJES ;
56: MESSAGE[..]; 148: IF R[102]=4,JMP LBL[14] ;
57: MESSAGE[..]; 149: R[5]=$DMR_GRP[1].$MASTER_COUNI[5] ;
58: MESSAGE[RESET FALLO ENCODER] ; 150: IPARA 5 EJES ;
59: MESSAGE[REALIZADO.]; 151: IF R[102]=5,JMP LBL[14] ;
60: MESSAGE[..]; 152: R[6]=$DMR_GRP[1].$MASTER_COUNI[6] ;
61: MESSAGE[PARAR CONTROLADOR V] ; 153: ;
62: MESSAGE[ENCENDER DE NUEVO.]; 154: LBL[14];
63: MESSAGE[..]; 155: IPARA 6 EJES ;
64: MESSAGEL...]; 156: $DMR_GRP[1].$REF_COUNT[1]=R[1] ;
65: PAUSE ; 157: $DMR_GRP[1].$REF_COUNT[2]=R[1] ;
66: LBL[5] ; 158: $DMR_GRP[1].$REF_COUNTI[3]=R[3] ;
67: WAIT SO[3:Fault LED]J=OFF TIMEOUT,LBL[4] ; 159: $DMR_GRP[1].$REF_COUNTI[4]=R[4] ;
68: JMP LBL[6] ; 160: !PARA 4 EJES ;
69: LBL[4]; 161: IF R[102]=4,JMP LBL[15] ;
70: MESSAGEL...]; 162: $DMR_GRP[1].$REF_COUNTI[5]=R[5] ;
71: MESSAGEL...]; 163: IPARA 5 EJES ;
72: MESSAGE[EN ESPERA DE RESET] ; 164: IF R[102]=5,JMP LBL[15] ;
73: MESSAGE[DE FALLOS.]; 165: $DMR_GRP[1].$REF_COUNTI[6]=R[6] ;
74: MESSAGEL...]; 166: LBL[15];
75 MESSAGEL...] ; 167: $DMR_GRP[1].$REF_DONE=1 ;
76: MESSAGEL..]; 168: ;
77: PAUSE ; 169: MESSAGE[...];
78: JMP LBL[5] ; 170: MESSAGE[MASTERIZADO OK.];
79 ; 171: MESSAGE[CALIBRADO OK.];
80: LBLI[6]; 172: MESSAGE]..];
81: IMOVIMIENTO A MARCAS ; 173 MESSAGE[POSICION DE REFERENCIA] ;
82: MESSAGEL...]; 174: MESSAGE[GRABADA PARA UN FUTURO] ;
83: MESSAGE[..]; 175: MESSAGE[QUICK MASTERING ] ;
84: MESSAGE[MOVER AL MENOS 10 DEG] ; 176: MESSAGE]..];
85: MESSAGE[CADA EJE OEL EJE]; 177: MESSAGE[CREAR PRG. CERO,];
86: MESSAGE[DESMASTERIZADO YRESET]; 178: MESSAGE[EJECUTAR Y COMPROBAR ];
87: MESSAGE[...] ; 179: ;
88: MESSAGE[MOVER A MARCAS ] ; 180: OVERRIDE=5% ;
89: MESSAGE[..]; 181: $AUTOMES SAGE=R[100] ;
90: MESSAGE[..]; 182: $SEMIPOWERFL=R[101] ;
91: PAUSE ; /POS
JEND.
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22.5. MASTERIZACION DE EJE SIMPLE (SINGLE AXIS MASTER)

SITUACION ACTUAL:

El robot no puede moverse, ya que ha perdido la masterizacién via hardware.

Las baterias se han agotado estando el robot sin tension. (reemplazar las baterias, siempre con tension)
Se han tenido que desmontar la conexion baterias -ENCODER por averia de encoder, averia de motor,
sustitucién de motor, corte del cable, etc.

En estos casos, al conectar pueden aparecer los siguientes errores, entre otros:
SERVO 062- BZAL alarm (error de bateria de unidad mecanica gastada).

PROCESO:
1-Eliminar el estado de fallo para poder mover el robot:

Opcion a:  MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 3- MASTER/CAL, (Si no aparece MASTER/CAL, hacer lo
siguiente: 2-VARIABLES, Aprox. ITEM 100, $SMASTER_ENB poner a “1”, F1-TYPE, 3- MASTER/CAL),

F3-RES_PCA, F4-YES.

Opcion b:  (MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE , 2-VARIABLES, Aprox. ITEM 150, $MCR, enter,
$SPC_RESET, poner a TRUE, ella sola se pondra a FALSE).

En ambos casos, quitar tension del armario y conectar de nuevo.

2-Movimientos:
No debe aparecer el mensaje « SRVO-075 WARN Pulse not established »; para ello mover manualmente
el robot en modo JOINT cada eje (o el eje desmasterizado) +/-10 °, y RESET. (Encoder Absoluto en una
vuelta).
Cuando ya no apareza, Mover manualmente el robot en modo JOINT el eje desmasterizado, (se podria
hacer asi todos los ejes uno a uno), a su posicion de marcas (marca fija y mévil alineadas).

3-Masterizar:

MENUS, 0-NEXT, 6-SYSTEM, F1-TYPE, 3-MASTER/CAL, (Si no aparece MASTER/CAL, hacer lo siguiente:
2-VARIABLES, Aprox. ITEM 100, SMASTER_ENB poner a “1”, F1-TYPE, 3-MASTER/CAL),

4-SINGLE AXIS MASTER,

Tabla de compensaciones:

Cuando movemos J1 J2 J3 J4 J5 J6
Se mueve J1 J2,J3 |J3 J4,35,06 |J5,J6 J6
robots todos |todos | todos algunos algunos | todos
Precaucion al masterizar | no no Si: poner acero J2y J3 [ no no no

[ STNGEE AKTS MASTER
e e ACTUAL Ps (MSTR POSY (SEL) Ilé'![?i
2 ZERD POSITION MASTER :
¥ ¥ n 25.255 L (LR (K} L
3 QUICK MASTER Jz 25.55}! {000y () IZI
4 SIRGLE AXTS MASTER ﬂ -;gg;: % gﬁ; Egﬂ lgl
SET M ; [ :
g 'Ci'[ lgglﬁ STER NEX Ja 31250 { . b ) {0 {ni
. 3 J& 43,382 (R | 1 4] () [}
AN El Ik, (00 {0,000y {0 [Z]
Press “ENTER® or number key to select. E2 . 00 DDy {0 |2I
E3  0.000 [ 0.0DD) iy | &
| TYPE | L0AD RES_PCA IMNE | TYPE | GROUP  EXEC

Columna: MSTR POS, poner a cero aquellos ejes que no estén masterizados.
Columna: SEL, poner a uno los ejes no masterizados.

RESET (no debe aparecer SRVO-075 WARN Pulse not established),

F5-EXEC, las columnas cambiaran en el sentido, SEL (de 1 a 0) Y ST (de 0 a 2).

4-Calibrar:
Pulsar PREV,
6-CALIBRATE, F4- YES, F5-DONE
(Se realiza la interpolacién de los pulsos actuales a grados de posicion actual para definir el cero mecanico
y establecer el cero en marcas) del eje en cuestion.

Es conveniente realizar un programa ZERO, grabando un punto al azar y cambiando sus coordenadas en JOINT
a cero grados para todos los ejes. Ejecutarlo y comprobar que el robot se posiciona correctamente en marcas.
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23. CODIGOS DE ERROR “SERVO”

CLASES DE ERRORES

Emergencias > Seta de Teach Pendant, seta de armario, Deadman...
P.ej. SRVO-003 SERVO Deadman switch released. Interruptor
“deadman” (hombre muerto) TP liberado.
HARDWARE -
Averias > Cableado defectuoso, descarga de baterias...
PROPIOS P.ej. SRVO-065 WARN BLAL alarm (Group:%d Axis:%d). “Battery Low
DEL ROBOT Allarm". El vc_)l_taje de la bateria para el encoder, ha caido por debajo del
minimo permitido
Fallos légicos de programacion.
SOFTWARE P.ej. MOTN-018 Position not reachable. Intentamos llevar el robot a un
punto donde no puede llegar.
Sefiales entrantes por el conexionado en la placa de emergencias.
HARDWARE P.ej. SRVO-007 SERVO External emergency stops. Emergencia
externa pulsada.
EXTERNOS
Entrada de sefiales de error procedentes de un PLC (UlI).
SOFTWARE P.ej.. SRVO-037 SERVO IMSTP input ( Group:%d). La sefal
UI[1: *IMSTP] est4d en OFF

Coadigo alarma

Mensaje

V

V

SRVO-001 SERVO OPERATING PANEL E-stop

/\

Gravedad alarma
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Cddigo de alarma | ID de alarma: Tipo de alarma

Numero de alarma
Mensaje de alarma: Descripciéon de la alarma
Rigor de alarma Programa Robot Potencia al Alcance

sistema del servo
NONE No para No para No apagada |[---—---
WARN (e
PAUSE.L Se interrumpe Deceleray para Local
PAUSE.G Global
STOP.L Local
STOP.G Global
SERVO Para Apagada Global
inmediatamente

ABORT.L Termina de Deceleray para No apagada Local
ABORT.G manera forzada Global
SERVO 2 Para Apagada Local
SYSTEM inmediatametne Global
Alcance Alcance en el que se aplica la alarma cuando los mltiples programas arrancan

simultdneamente (funcién de tarea miltiple)

Local La alarma solo se aplica a un programa que ha hecho saltar la

alarma.
Global La alarma se aplica a todos los programas.

Los cien ultimos mensajes de error son listados y pueden ser visualizados. El ultimo error en aparecer
es el primer mensaje listado.

MENU — ALARM — F3: HIST

1/100

RESET
2 SRV0-003 Deadman switch released
SRESET
4 SRVO-003 Deadman switch released
5 JOG -007 Press shift key to jog
6 RESET
7 SRVO-003 Deadman switch released
8RESET
9 MCTL-014 Waiting for Servo ready
ORESET

[ TYPE ] ACTIVE CLEAR HELP

CLEAR : Borra los mensajes de error.
HELP : Informa sobre la fecha y la hora de aparicion del mensaje de error.
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| MOTN-017 limit error (G:1 A:- - - HEX)
| | | |
v Bk
L &
Digito Hexadecimal 3er Digito 2do Digito 1er Digito
0 ninguno ninguna ninguno
1 eeq =11- eja
2 nfa gje 6 eje 2
3 n'a ges5 56 gjes1 82
4 n'a gje 7 &je 3
5 n/a gesh &7 ejes1 &3
B n/a gles G &7 mes 2 &3
7 n/a ejes 5, 6, &7 gjes1, 2 83
B n'a ee g Bje 4
8 n/a gjes 5 & 8 ejes1 8 4
A n/a ejes 6 & 8 ejes 2 & 4
B nia gjes 5, 6 &8 gas1,2 &4
c n'a gjes 7 &8 gjes 3 &4
D n/a ejes 5 7. &8 gjes1,3, 84
E n/a gjes 6, 7,58 ejes2 3,84
F n/a ees5 6. 7,48 gjes1, 2 3, &4
Note: Si solo aparsce un ndmero en el mensaje de error después de la
“A”", dabera leero como el 1er digito

T Error - : Explicacién

| MOTN-017 (G:1 A:6 Hex) .Los ejes 2y 3 estan fuera de su limite de inter-
; ‘accion.

"El eje 6 traspasé el limite.

"Error de limite en el eje 9.

/MJOG-013 (G:1 A20 Hex)
‘MOTN-017 (G:1 A:100 Hex)

SRVO-001 SERVO Operator panel E-Stop. Emergencia panel operador pulsada.

SRVO0-002 SERVO Teach pendant E-stop. Emergencia TP pulsada.

SRVO-003 SERVO Deadman switch released. Interruptor “deadman” (hombre muerto) TP liberado.

SRVO-004 SERVO Fence open. Sefal de vallado de seguridad abierto.

SRVO-005 SERVO Robot overtravel. Final de carrera de un eje accionado.

SRVO-006 SERVO Hand broken. Circuito sefial “HBK” (mano rota) abierto.

SRVO-007 SERVO External emergency stops. Emergencia externa pulsada.

SRVO-008 SERVO Brake fuse blown. Fusible control frenos fundido en placa de emergencia (R-J).

SRVO-009 SERVO Pneumatic pressure alarm. Presidn neumatica anormal, sefial “PPABN”.

SRVO0-012 SERVO Power failure recovery. Encendido de potencia normal (arranque en caliente).

SRVO0-014 WARN Fan motor abnormal. Es anormal un motor de ventilaciéon en la unidad de control.

SRVO-015 SERVO System over heat. Temperatura de la unidad de control supera 45°C

SRVO0-018 SERVO Brake abnormal.La corriente para el freno excedié la especificacion.

SRVO0-019 SERVO SVON input. Entrada bornero TBOPL1 en circuito abierto.

SRVO0-021 SERVO SRDY off ( Group:%d Axis:%d ). Servo no preparado. No actua la precarga.

SRVO0-022 SERVO SRDY on ( Group:%d Axis:%d ). Se realiza la precarga pero cae MCC por fallo.

SRVO0-023 SERVO Stop error excess ( Group:%d Axis:%d ). Error de posicion excesivo del servo cuando se
pard el motor. (Carga excesiva, tension anormal, variador, freno, motor).

SRVO0-024 SERVO Move error excess ( Group:%d Axis:%d ). Después de llegar al destino, algin motor se ha
movido. (Carga excesiva, tensién anormal, variador, freno, motor).

SRVO0-026 WARN Motor speed limit (Group:%d Axis:%d ). Se hizo un intento para exceder la velocidad del
motor del valor nominal maximo ($PARAM_GROUP.$MONT_SPD_LIM).

SRVO-027 WARN Robot not mastered ( Group:%d). Se hizo un intento para realizar la calibracion, pero el
mastering alin no se ha completado.

SRVO-030 SERVO Brake on hold ( Group:%d) Cuando se activa la funciéon de alarma de paro temporal
($SCR.$BRKHOLD_ENB=1), esta sefial se emite si se hace un paro temporal. Cuando no tiene que
utilizarse esta funcion, desactivar la funcién.

SRVO031 SERVO User servo alarm ( Group:%d). Se emitié una alarma del servo programable por el usuario.

SRV0O-033 WARN Robot not calibrated ( Group:%d). Se hizo un intento de establecer un punto de referencia
para el mastering simple, pero todavia la calibraciéon no se ha completado
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SRVO-034 WARN Ref pos not set ( Group:%d).Se hizo un intento para realizar el mastering simple, pero
todavia no se ha establecido un punto de referencia necesario.

SRVO0O-035 WARN Join speed limit (Group:%d Axis:%d ). Se hizo un intento para exceder la velocidad de
union maxima ($PARAM_GROUP.$INTVELLIM).

SRVO0-036 SERVO Inpos time over (Group:%d Axis:%d). Ha transcurrido el tiempo del monitor en posicion
($PARAM_GROUP.$INPOS_TIME), pero todavia no se ha establecido el estado en posicion
($PARAM_GROUP.$STOPTOL).

SRVO-037 SERVO IMSTP input ( Group:%d). La sefial UI[1: *IMSTP] est4 en OFF. Si no se quiere usar y evitar
fallos relacionados con las Ul's hay que poner en MENU, 0-NEXT, 6-SYSTEM, config., linea
7,ENABLE Ul SIGNALS, poner a FALSE.

SRV0-038 SERVO2 Pulse mismatch (Group:%d Axis:%d). Ultimos pulsos de posicion acutal almacenados en
CPU difieren después de una caida de tensién por mover un eje liberando su freno o un cambio de
CPU.

SRVO-040 WARN Mastered at mark pos (Group:%d). Se hace el master de posicion cero con la posicién de
marca (no con la posicion cero).

SRVO0-043 SERVO DCAL alarm (Group:%d Axis:%d). “Discharge Alarm”. La energia producida por la
descarga regenerativa es excesiva. (Servo, resistencia de descarga, cableado entre ambos).

SRVO-044 SERVO HVAL alarm (Group:%d Axis:%d). “High Voltage Alarm”. Tension de enlace DC + 24V
entre la fuente de alimentacion y la placa de control del servo es demasiado alta.

SRVO-045 SERVO HCAL alarm (Group:%d Axis:%d). “High Current Alarm”. Corriente AC en placa de
potencia del servo para salida a motores, demaseado alta.

SRVO0-046 SERVO2 OVC alarm (Group:%d Axis:%d). “Over Current Alarm”. Sobre corriente en el motor. Lo
detecta el software del servo.(Colision, condiciones trabajo, servo, motor, cpu).

SRVO-047 SERVO LVAL alarm (Group:%d Axis:%d). “Low Voltage Alarm”. Tension DC +5V en placa de
control del servo, demaseado baja.

SRVO0-049 SERVO OHALZ1 alarm (Group:%d Axis:%d). “Over Heat Alarm”. Servamplificador sobrecalentado.

SRVO-050 SERVO CLALM alarm (Group:%d Axis:%d). “Collision Alarm”. Se estima por el software del servo
un par de torsién de perturbacién excesivamente grande. (Se detectd una colision).

SRVO-051 SERVO2 CUER alarm (Group:%d Axis:%d). “Current Error”. La corriente de retroalimentacion es
abnormal. (Servo, modulos de control de ejes).

SRVO-053 WARN Disturbance excess (Group:%d Axis: %d) La perturbacién estimada en el software excede
el valor umbral. Hay una posibilidad de que la carga sostenida en la mufieca exceda la especificacion
del robot.

SRVO-054 SYSTEM DSM memory error (DMS:%d). La memoria del programa de modulo DSP esta efectuosa.

SRVO-055 SERVO2 FSSB com errorl (Group:%d Axis:%d). Error de comunicacién FSSB entre servo y CPU.
Comprobar cable fibra dptica.

SRVO0-056 SERVO2 FSSB com error 2 (Group:%d Axis:%d). Error de comunicacion FSSB entre servo y CPU.
Comprobar cable fibra dptica.

SRVO-057 SERVO2 FSSB disconnect (Group:%d Axis:%d). Error de comunicacion FSSB entre servo y CPU.
Comprobar cable fibra dptica.

SRVO-058 SYSTEM FSSB init error (N:%d). Salt6 el error de comunicacién durante la inicializacion.

SRVO-061 SERVO2 CKAL alarm (Group:%d Axis:%d). “Clock Alarm” El reloj para el contador del giro en el
codificador de impulso es anormal. Si esta alarma salta a lo largo de una SRVO-068 DTERR, SRVO-
069 CRCERR, o SRV0O-070 STBERR, desconsiderar esta alarma y referirse a otro de los tes
remedios de alarma. Sustituir el codificador o el motor.

SRVO0-062 SERVO2 BZAL alarm (Group:%d Axis:%d). “Battery Zero Alarm”. Esta alarma se emite cuando no
se conecta la bateria para la copia de seguridad del dato de posicién absoluta del codificador de
impulsos. (baterias unidad mecanica, cable encoder, encoder). (SMCR.$SPC_RESET) a TRUE, parar
y arrancar de nuevo. Es necesario el mastering.

SRVO0-063 SERVO2 RCAL alarm (Group:%d Axis:%d). “Rotation Counter Alarm”. El contador de giro
programado en el codificador de impulso es anormal. (SMCR.$SPC_RESET) a TRUE, parar y
arrancar de nuevo. Es necesario el mastering. Sustituir el encoder.

SRVO0-064 SERVO2 PHAL alarm (Group:%d Axis:%d). “Phase Alarm”. Fase de sefial de impulsos anormal.
Sustituir el encoder.

SRVO-065 WARN BLAL alarm (Group:%d Axis:%d). “Battery Low Alarm”. El voltaje de la bateria para el
encoder, ha caido por debajo del minimo permitido. Sustituir la bateria. (Cuando se emite esta
alarma, sustituir inmediatamente las baterias de la unidad mecéanica con tension).

SRVO-066 SERVO2 CSAL alarm (Group:%d Axis:%d). “Cheksum Alarm”. La ROM en la que se almacenan
datos dentro del encoder esté defectuosa. Sustituir encoder.

SRVO-067 SERVO2 OHAL2 alarm (Group:%d Axis:%d). “Over Heat Alarm2”.La  temperatura dentro  del
codificador de impulsos ha llegado a ser demasiado alta.

SRVO-068 SERVO2 DTERR alarm (Group:%d Axis:%d). “Data Transmission Error” Se envié una sefial serie
de respuesta al codificador de impulsos de, pero no se devolvid el dato serie a la tarjeta controladora
de eje. Comprovar circuito de conexion de encoder.

SRVO0-069 SERVO2 CRCERR alarm (Group:%d Axis:%d). El dato serie cambié durante la transferencia.
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SRVO-070 SERVO2 STBERR alarm (Group:%d Axis:%d). “Start-Stop Bit Error”. Salté un error ¢ bit de
arranque o bit de paro del dato de serie.

SRVO-071 SERVO2 SPHAL alarm (Group:%d Axis:%d). “ Speed High Alarm”. La velocidad de
retroalimentacion es anormalmente alta (3750 rpm o mayor).

SRVO-072 SERVO2 PMAL alarm (Group:%d Axis:%d). “Pulsecoder Mismatch Alarm”. Codificador de pulsos
defectuoso.

SRVO-073 SERVO2 CMAL alarm(Group:%d Axis:%d). “Count Mismatch Alarm”. Bibraciones o interferencias
podrian causar un mal funcionamiento del encoder.

SRVO-074 SERVO2 LDAL alarm (Group:%d Axis:%d). “Led Alarm”. El LED en el codificador de impulsos ha
llegado a desconectarse.

SRVO-075 WARN Pulse not established (Group:%d Axis:%d). La posicion absoluta del codificador de impulso
todavia no se ha establecido. Eliminar otros posibles fallos. Mover el eje unos grados hasta que el
encoder detecte su marca cero.

SRVO0-101 SERVO Robot overtravel (Robot:%D). Referirse a SRVO-005.

SRVO0-102 SERVO Hand broken( Robot:%d). Referirse a SRVO-006.

SRVO0-103 SERVO Air pressure alarm (Rbt:%d). Referirse a SRVO-009

SRVO-105 SERVO Door open or E.Stop Se abre la puerta del controlador armario tipo I.

SRVO0-106 SERVO Door open/E.Stop (Robot:%d). Se abre la puerta del controlador armario tipo |

SRVO-130 SERVO OHAL1 (PSM) alarm (Group:%d AXxis:%d). “Over Heat Alarm”. Servamplificador
sobrecalentado (PSM).

SRVO-131 SERVO LVAL (PSM) alarm (Group:%d Axis%d). “Low Voltage Alarm”. Voltaje DC en el circuito de
potencia principal del servo amplificador es menor que la especificacion incluso aunque se encienda
MCC.

SRVO-132 SERVO HCAL (PSM) alarm (Group:5d Axis:%d). “High Current Alarm”. La corriente en el circuito
de potencia principal en el servo amplificador excedié la especificacion.

SRVO-133 SERVO FSAL (PSM) alarm (Group:%d Axis%d). “Fan Stop Alarm”. Ventiladores del circuito de
refrigeracion del armario parados.

SRVO-134 SERVO DCLVAL (PSM) alarm (Group:%d Axis%d). “ DC Low Voltage Alarm”. Tension DC para el
circuito de precarga demaseado baja.

SRVO-135 SERVO FSAL alarm (Group:%d Axis%d). “Fan Stop Alarm”. Ventiladores del circuito de
refrigeracion del armario parados.

SRVO-136 SERVO DCLVAL alarm(Group:%d Axis%d). “ DC Low Voltage Alarm”. Tension DC para el circuito
de precarga demaseado baja.

SRVO-137 SERVO DAL alarm (Group:%d Axis%d). “Disconnect Alarm”.

SRVO-138 SERVO SDAL alarm (Group:%d Axis%d). “ Serial Data Alarm”. Se detect6 por software un error de
sefial del codificador de impulsos. Vibraciones o interferencias podrian causar un mal funcionamiento
del encoder.

SRVO-141 SERVO OHAL1(CNV) alarm (G:%d A:%d). “Over Heat Alarm1”. Referirse a la alarma SRVO-049.

SRVO-142 SERVO OHAL1(INV) alarm (G:%d A:%d). “Over Heat Alarml”. Servamplificador sobrecalentado.
Resistencia de descarga o mala refrigeracion.

SRVO-143 SERVO PSFLAL(CNV) alarm (G:%d A:%d). “Power Supply Fail Alarm”. Fallo a la entrada de
potencia trifasica del servoamplificador.

SRVO-144 SERVO LVAL(INV) alarm (G:%d A:%d). ). “Low Voltage Alarm1”. Referirse a la alarma SRVO-047.

SRVO-145 SERVO LVAL(CNV-DC) alarm(G:%d A:%d). “Low Voltage Alarml”. Referirse a la alarma SRVO-
147.

SRVO-146 SERVO LVAL(INV-DC) alarm(G:%d A:%d). “Low Voltage Alarml”. La tensién DC en el circuito
principal de la fuente de alimentacion es excesivamente bajo.

SRVO-147 SERVO LVAL(DCLK) alarm (G:%d A:%d). “Low Voltage Alarm1”. La tensién que alimenta la bobina
del MCC es muy baja.

SRVO-148 HCAL (CNV) alarm (Group:%d Axis%d). “High Current Alarm”. La corriente en el circuito de
potencia principal en el servo amplificador excedié la especificacion.

SRVO-151 FSAL (INV) alarm (Group:%d Axis%d). “Fan Stop Alarm”. Ventiladores del circuito de refrigeracion
del armario parados.

SRVO-156 SERVO IPMAL alarm (Group:%d Axis%d). “IPM Alarm”. El médulo IPM tiene problemas.

SRVO-157 SERVO CHGAL alarm (Group:%d Axis%d). “Charge Alarm”. La carga “precarga’del circuito
principal del servoamplificador no podia terminar dentro del tiempo especificado.

SRVO-160 SERVO Panel/External E-stop Se pulsé el botén de paro de emergencia en el panel del operador, o
se activé la funcién de paro de emergencia externo. (EMGIN1 y EMGINC no se conectaron
mutuamente. O, EMGIN2 y EMGINC no se conectaron mutuamente).

SRVO-194 Servo disconnect . Se desconecto el servo. Entrada bornero TBOP3.

SRVO0-199 PAUSE Control Stop Se detect6 el paro de control. Después de esta alarma, se detectd la apertura
vallado de seguridad o la alarma de entrada SVON en bornero TBOPA4.

SRVO0-201 SERVO Panel E-stop or SVEMG abnormal. Se pulsé el boton de paro de emergencia en el panel
operador, o el cableado de la sefial SVEMG es incorrecto.
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SRVO0-202 SERVO TP E-stop or SVEMG abnormal. Se pulsé el botdn de paro de emergencia en la consola de
programacion, o el cableado de la sefial SVEMG es incorrecto.

SRVO-204 SYSTEM External (SVEMG abnormal) EStop. Una sefial de paro de emergencia externa era
entrada mientras el cableado de la SVEMG era anormal.

SRVO-205 SYSTEM Fence open (SVEMG abnormal). Se abri6 vallado de seguridad mientras el cableado de la
SVEMG era anormal.

SRVO-206 SYSTEM Deadman switch (SVEMG abnormal). El interruptor deadman se liber6 mientras el
cableado de la SVEMG era anormal.

SRVO-207 SERVO TP switch abnormal or Door open. Mientras se activd la consola de programacién, se
apreto el interruptor deadman y se abrié la verja, se abri6 la puerta del controlador, o el cableado de
la SVEMG era incorrecto.

SRVO-211 Servo TP OFF in T1, T2 . La consola de programacion se desactivd mientras se establecio el
interruptor de modo en la posicion T1 o T2.

SRVO0-213 SERVO Fuse blown (PanelPCB). Se ha fundido el fusible en la tarjeta de circuito impreso del panel.

SRVO0-214 SERVO Fuse blown (Amp). Se ha fundido el fusible en el amplificador de seis ejes.

SRVO-230 SERVO Chain 1 (+24v) abnormal. Ocurri6 un fallo en el canal 1 (+24 V).

1-Para anular el fallo de canal, lo primero que hay que hacer es acabar de abrir el canal anormal, si se soldé, desoldarlo y si no
abrié por una mala accién mecénica, acabar de apretar la seta correctamente. En cualquier caso corregir el error que provoque
que uno de los dos canales no abra. No hace falta quitar tensién para subsanar el error.

2-Una vez abiertos los dos canales hay que hacer un reset del canal fallido:
Menu, O-next, 6-system, F1-type, 5-config, linea 28.
“Reset CHAIN FAILURE detection”, poner a TRUE (Ella sola se pone a false).

3-RESET normal en el TP 0 en el SOP.

SRVO-231 SERVO Chain 2 (0Ov) abnormal .Ocurri6 un fallo en el canal 2 (0 V). Idem error SRVO-230.

SRVO-232 SERVO NTED input. Se liber6 el NTED (dispositivo de activacion sin programador).

SRVO-233 SERVO TP OFF in T1, T2/Door open. El interruptor de modo se establece en la posicion T1 o T2,y
se desactivé la consola de programacion. Alternativamente, se abre la puerta del controlador

SRVO-234 WARN Deadman switch released. Se liber6 el interruptor deadman en la consola de programacion.
Esto es un mensaje de aviso

SRVO0-237 WARN Cannot reset chain failure. Fall6é un intento para reajustar el fallo de cadena.

SRVO-240 SERVO Chain 1 (FENCE) abnormal. Cuando se abrid el circuito de vallado de seguridad, ocurrié un
fallo del canal 1 (+24 V).

SRVO-241 SERVO Chain 2 (FENCE) abnormal. Cuando se abrié el circuito de vallado de seguridad, ocurrié un
fallo del canal 2 (0 V).

SRVO0-242 SERVO Chain 1 (EXEMG) abnormal. Cuando fue entrada una sefial de paro de emergencia externo,
ocurrié un fallo de canal 1 (+24 V).

SRVO0-243 SERVO Chain 2 (EXEMG) abnormal. Cuando fue entrada una sefial de paro de emergencia externo,
ocurri6 un fallo de canal 2 (0 V).

SRVO-244 SERVO Chain 1 Abnormal (Rbt:%d). Ocurri6 un fallo de cadena 1 (+24 V).

SRVO-245 SERVO Chain 2 Abnormal (Rbt:%d). Ocurrié un fallo de cadena 2 (0 V).

SRVO-260 SERVO Chain 1 (NTED) abnormal Ocurrié un fallo de cadena 1 (+24 V) Cuando se liber6 el NTED
(dispositivo de activacién sin programador).

SRVO-261 SERVO Chain 2 (NTED) abnorma.l Ocurrié un fallo de cadena 2 (0 V) Cuando se liber6 el NTED
(dispositivo de activacién sin programador).

SRVO0-262 SERVO Chain 1 (SVDISC) abnorma.l Cuando fue entrada una sefial de apagado del abastecimiento
de la potencia del servo, ocurri6 un fallo de cadena 1 (+24 V).

SRVO0-263 SERVO Chain 2 (SVDISC) abnormal. Cuando fue entrada una sefial de apagado del abastecimiento
de la potencia del servo, ocurrié un fallo de cadena 2 (0 V).
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24. VARIABLES DEL SISTEMA

MENU — O0:NEXT— 6:SYSTEM — F1: TYPE — VARIABLES

1/306

1 $ACC_MAXLMT 150}
2 $ACC_MINLMT 0
3 $ANGTOL [9] of REAL
4 $APPLICATION [5] of STRING[21]
5 $AP_ACTIVE 2
6 $AP_CHGAPONL TRUE
7 $AP_COUPLED [5] of APCOUPLED_ T
8 $AP_CUREQ [32] of APCUREQ T
9 $AP_CURTOOL 2

10 $AP_MAXAPP 1

[ TYPE ]

$ASCII_SAVE (bolean) (variable invisible): guardado en ASCII

Como distinguir que baterias se han gastado:

B?:nsga Bsget:;is $§bL£;|TnO_LcJJ' $§(|j_ oA_Liﬁ(d)ng' LedSng €Y | uo[9:Batalam] | SO[9:Batalam] | DOJi]
OK OK FALSE 0 OFF OFF OFF OFF
OK | NOOK | FALSE 0 OFF OFF OFF OFF

NOOK | OK FALSE 0 ON ON ON OFF

NOOK | NOOK | FALSE 0 ON ON ON OFF
OK OK TRUE 0 OFF OFF OFF OFF
OK | NOOK TRUE 0 ON ON ON OFF

NOOK| OK TRUE 0 ON ON ON OFF

NO OK | NO OK TRUE 0 ON ON ON OFF
OK OK FALSE : OFF OFF OFF OFF
OK | NOOK | FALSE : OFF OFF OFF ON

NOOK | OK FALSE : ON ON ON OFF

NOOK | NOOK | FALSE : ON ON ON ON
OK OK TRUE : OFF OFF OFF OFF
OK | NOOK TRUE : ON ON ON ON

NOOK| OK TRUE : ON ON ON OFF

NO OK | NO OK TRUE : ON ON ON ON

$BLAL_OUT.$batalm_or = False, entonces Led, sefial UO y sefial SO, s6lo para bateria CPU.
$BLAL_OUT.$do_index =i, donde i es la DO [j], que sera solo para baterias Robot.

$I0_AUTO_CFG: configuracién automéatica de entradas / salidas

$IJPOSREC_ENB (bolean): define el modo de grabacion de puntos en joint o cartesiano.
$KAREL_ENB (bolean): autorizacién de sistema KAREL

$MASTER_ENB (bolean): autorizacidn la visualizaciéon de la pantalla de calibracion
$MCR.$OT_RELEASE (bolean): desactiva la cadena de finales de carrera eléctricos
$MCR.$GENOVERRIDE = Valor: Almacena el Override% actual “on time” del robot.
$MCR.$CHAIN_RESET = 1 (macro): reset de fallos de doble canal de seguridad
(SRVO-230 CHAIN(+0V) ABNORMAL

(SRVO-231 CHAIN(+24V) ABNORMAL

$MNUFRAMENUM (entero): numero de sistema de referencia usuario activo.
$MNUTOOLNUM (entero): numero de sistema de referencia herramienta activo
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$OP_WORK.$SUOP_DISABLE (bolean): activa / desactiva las sefiales de UOP idéntico a
MENU\SYSTEM\[TYPE\CONFIG\ENABLE Ul SIGNALS = TRUE

$PARAM_GROUP[1].$SV_OFF_ENB (tabla de 9 boleanos): tabla de boleanos que permite activar/desactivar la
entrada de los frenos de cada eje.

$PARAM_GROUP[1].$SV_OFF_TIME (tabla de 9 reales): tabla que permite modificar los tiempos para la
activacién automética de los frenos.

$PRGADJ.$X_LIMIT (real) $PRGADJ.$W_LIMIT (real)
$PRGADJ.$Y_LIMIT (real) $PRGADJ.$P_LIMIT (real)
$PRGADJ.$Z_LIMIT (real) $PRGADJ.$R_LIMIT (real)

Limites para la correccion dindmica de puntos (Option PROG ADJUST)

$PWR_NORMAL (cadena de caracteres): programa de arranque automatico al arrancar el controlador en frio
(MENU\SYSTEM\CONFIG\USE HOT START = FALSE)

$PWR_SEMI (cadena de caracteres): programa de arranque automatico al arrancar el controlador en caliente
(MENUW\SYSTEM\CONFIG\USE HOT START = TRUE)

$RMT_MASTER (bolean): valida el lanzamiento externo de programas
0: UOP 2: HOST (ETHERNET)
1: CRT/KB 3: NINGUNO

$SCR. $CHAIN_TIME — Permite modificar el tiempo de deteccion de opertura entre canales.

$SCR. $FWDENBLOVRD - Velocidad cuando cambiamos FCTN, 0-NEXT, 2-DISABLE FWD-BWD

$SCR. $SFSPD_OVRD - Velocidad cuando Ul [3:*SFSPD] ON ? Ul [3:*SFSPD] OFF.

$SCR. $COLDOVRD - Velocidad programada después de un FCTN, 1-START COLD.

$SCR. $COORDOVRD - Velocidad programada al cambiar de COORD

$SCR. $TPENBLEOVRD - Velocidad programada cuando TP OFF ? TP ON.

$SCR. $FENCEOVRD — Méxima Velocidad alcanzable cuando Ul [3:*SFSPD] ON ? Ul [3:*SFSPD] OFF.

$SCR. $RECOV_ OVRD - True y puerta abierta es cerrada, restablece el override antes de abrirse.

$SCR. $JOGOVLIM (a) — Velocidad programada para TP ON y movimiento manual SHIFT + J1.

$SCR. $SFIJIOGOVLIM (b) — Velocidad programada para Ul [3:*SFSPD] OFF y TP ON y movimiento manual
SHIFT + J1, siempre que b < a.

$SCR. $RUNOVLIM (c) — Velocidad programada para TP ON y ejecucion programas SHIFT + FWD.

$SCR. $SFRUNOVLIM (d) — Velocidad programada para Ul [3:*SFSPD] OFF y TP ON y ejecucion programas
SHIFT + FWD, siempre que d < c.

(estas variables solo son modificables mediante CRTL START)

$SCR. $OVRD_RATE — escalado de 5 en 5, de 10 en 10, de 15 en 15... si SHFTOV_ENB =0

$SCR. SMAXNUMTASK — Numero maximo de multitareas.(Hasta 14). Con CRTL START.

$SHFTOV_ENB (bolean): valida el modo de cambio de velocidad al pulsar la tecla SHIFT

SHFTOV_ENB =0 - Override aumenta de 5% en 5%

SHFOV_ENB =1 - Override aumenta de 50% en 50%

$SCR_GRP[1].$COORD_MASK: permite modificar los modos de desplazamiento cartesianos cuando se pulsa
la tecla COORD. Por defecto = 27, Si valor = 31 - desplazamiento en WORLD posible

$SHELL_CFG.$JOB_ROOT (cadena de caracteres): prefijo de un nombre de programa PNS
$SHELL_CFG.$JOB_BASE (entero): valor de nimero de base para los RSR y PNS
$SHELL_CFG.$PNS_ENABLE (bolean): selecciona el Modo, PNS si TRUE, RSR si FALSE
$SHELL_CFG.$CONT_ONLY=True / False. Start for continue only.

$SHELL_CFG.$USE_ABORT=True / False. CSTOPI for abort. Aborta programas en cola RSR y aborta el
programa en ejecucion.

$TIMER[1].$TIMER_VAL (entero): valor del Timer en milisegundos
$USE_UFRAME: Habilita la opcion de los Marcos de Usuario UFRAME.
$VERSION : version del software del sistema

SWAITTMOUT (real): valor del time-out en ms (para la instruccion WAIT)

$SCR_GRP.$JOGLIM_JNTIi] (%) Override particular para cada eje.
$SCR.$JOGLIM (%) Invalidacién de movimiento
$PARAM_GROUP.$INTVELLIM (deg/sec)Tasa de alim. En joint Maximo
$PARAM_GROUP.$SPEEDLIM (mm/sec)Tasa de alim. lineal Maximo
$PARAM_GROUP.$ROTSPEEDLIM (deg) Tasa de alim. circular Maximo
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