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RESUMEN

El proyecto a desarrollar trata sobre la morfologia de los armarios de control de robots,
concretamente de la casa japonesa FANUC.

El objetivo que se pretende es dar a conocer una vision general de la funcionalidad y
morfologia del Armario de Control, en concreto de la casa Fanuc, en formato ‘papel’ y una
amplia informacion y concretizacion, es decir, pasar de la vision general a una mucho mas
detallada, en formato digital (anexos).

De esta forma se pretende que leyendo este documento uno se haga una idea general y basica
de lo que es un armario de control (el encargado de controlar y regular el robot) y si se quiere
profundizar mas en algin tema, pueda hacerse en los amplios manuales que se adjuntan como
anexo.

Al hablar de robot, se ha de entender éste como tal y su armario de control, puesto que
ambas partes son indispensables, la una con la otra.

Palabras claves (maximo 10):
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FANUC Armario de control Teach pendant Servo-amplificador

Tarjeta de circuito

. Panel
impreso

Morfologia CPU

OBJETIVO

El objetivo que se pretende es dar a conocer una vision general de la funcionalidad y morfologia del Armario
de Control, en concreto de la casa Fanuc, siendo el de los demas fabricantes,las funciones principales,
semblantes.

Cabe decir, que con este documento se anexan diversos documentos en formato digital (PDF), con una vision
mucho mas detallada del armario de control, asi como también de su mantenimiento y diferentes tipos de
programacion, etc.
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1. Presentacion casa comercial FANUC Robotics.

La empresa FANUC ya lleva varios afios en el mercado. Empezaron en 1956 con la distribucion de
controles numéricos. Seguidamente, en el afio 1959 comercializaban con motores, y mas adelante, en 1974,
empezaron con la produccion de robots.

La multinacional FANUC queda dividida segun el tipo de sus productos, tal y como a continuacion
se explica.

Por una banda encontramos FANUC Robotics, esta es la encargada tanto del suministro, como
mantenimiento, formacion, asesoramiento, programacion, reparacion, en general de todo lo que tenga
relacion con los robots que ellos mismos crean.

También encontramos la subdivision GEFANUC, esta es la encargada de lo relacionado con
automatas programables y comandos numéricos.

Otra subdivision es FANUC Ltd., la cual se encarga de todo lo que este relacionado con motores,
herramientas a utilizar por los robots, asi como aplicaciones con laser.

Dentro de FANUC Robotics encontramos la delegacion de FANUC Robotics Ibérica, encontrando
las oficinas centrales en Barcelona, Castelldefels. Esta ofrece una amplia gama de robots que cubren toda la
gama de sectores y aplicaciones.

FANUC Robotics Ibérica dispone de mas de treinta modelos de robots a ofrecer, cubriendo como
bien hemos comentado anteriormente todos los sectores, bien sea el sector del automoévil, alimenticio,
farmacéutico, construccion, quimico, o bien sean todo tipo de aplicaciones como ahora soldadura al arco,
soldadura por puntos, paletizacion, pintura, sellado, carga / descarga maquina herramienta...

FANUC se encuentra en mas de 24 paises ofreciendo a sus clientes el mejor servicio y soporte local.
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2.Introduccion al armario de control .

El armario de control es el encargado de “ controlar o regular” todas las acciones del robot. Cada robot viene
acompanado de su armario de control que es el que hace de interficie entre el operario y el robot.

Basicamente y principalmente estaria formado por las partes que aparecen en la figura siguiente:

Tamch Pendand

Tarjeta de la Tusale de
BEmantEcon | FSl)

Fanpks opcionaks
Selecior de modd . B barsta principa /
Wardilador TP
\! Uniigad de E/5 modelo 4
o
Fane| de operaEns || unided de E'S modelo B 4

o ] ) i
syl i |
yurtor ]
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Unicing de Pare de nn'mrgnn:ia rerlumndanis
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Cada fabricante dispone de sus armarios de control de robots de manera diferente, pero las funciones
principales estan presentes en todos. Nosotros nos centraremos con detalle en el armario de control de la
Casa comercial FANUC, teniendo en cuenta que el resto de armarios de control que existen en el mercado
son parecidos y no discrepan mucho en funcionalidad y técnica (fisicamente) de éste (Fanuc).

Lo que si, que quizas cambia mas entre diferentes casas y fabricantes en el control del robot, es en el
software o en la implementacion de las ordenes que le damos, ya sea de manera directa (teach pendant) o
indirecta (programacién) , que el armario de control debera transmitir al robot (para que este cumpla las
‘ordenes’).

Fanuc dispone del modelo R-J3 ( diferentes tipos).

Teach Pendant

Estandar

Basicamente se diferencian dos tipos: - tipo i ( panel de operador y armario separados)
- tipo B( panel de operador y armario juntos)

Configuracion Hardware R-J3

Fanal cparador l | —[Ili*._)]
| I
{\% | :.. I

W Armnand “l
i
' —:Cn
Armario Lgp! |

tpo &
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En la figura de abajo vemos un ejemplo de configuracion, donde se ve como el armario de control es
indispensable y componente central para llevar a cabo la automatizacion.

Teach Fendant

Controlador R-J3
model B

Carta PCMCIA Flash ATA
— &

Autdrmata

PC

ervoamplifi
ador 6 ejes G

Interface
PCMCIA Atceso remoto por
M ODE M

Comuricacion (Esclava)

Uhcidn Pac

(Dpcional)

Ethernet

Comunicacian (Maestro)
- AB Remaota 11O

- Deviceket e

- InterBus-5

- Profibus-DP :

- ConfrolMet ; , adi
Timer de E/S modulares
zoldadura

Edition 012001
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3.Morfologia del Armario de Control R-J3 de FANUC - Configuracion.

3.1 Vista externa del controlador.

La apariencia y los componentes podrian diferir un poco dependiendo del robot controlado, la aplicacion y
las opciones utilizadas.

-La Fig.2.1 (a) muestra la vista del MODELO B R-J3i.
-La Fig.2.1 (b) y (¢) muestran el MODELO B R-J3i consistente del controlador MODELO B
R-J3i.

Interuptord o Coneota de pregramacn / @

@ : 5
et X —
- : 3
Fig.2.1(a) Vista externa del controlador MODELO B R-J3| | siad de resistor regenerative Transformade

11
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3.2

Vista interna del controlador.

Fig.2.1(c) MODELO B R-J3i vista general

del armario B (Parte trasera)

Boldn de paro

de emergencia Bateria

Tarjeta del
pangl
Interruptor
Fanel del
operador de MODO

Servo amplificador

Unidad de ventilacion
Unidad de de aire externo

ventitacion DC

S L

g o

-

Ventilador .

Tarjeta del

de puerta proceso E/S
Intetruptar Tarjeta principal
de marcha Consola de

/' programacian

Boton de paro
de emergencia

Plano trasero

Frena

Unidad de parc
de emergencia

tinidad de alimentacidn de potencia

Unidad de ventilacian inferior

12



10:2510:25

Fig.2.1(b) MODELO B R-J3i interior de armario B (Frente)

3.3 Diagrama de bloque del MODELO B R-J3i (armario B)

1600y

—r—
=

oulEpNE Jous

e Blawa-oied

c_ﬂ_umEm._mEaﬁ
ap BlosUGn)

(1auiayy3)
oousguad ﬁ
onisodsig

{8l85)
oalg)led ﬁ
anpsodsig

is3) []
oouaguad
onpsodsig

anfjelausbisg
iopzisay

auRy [Fp e o jsp

Wy m u

Hnnl_.TE_ P JIPRD SR SEELES E u

w51 12 e 5=

{1

Fuas|

[+

=zlz g ap Jopesydiles

Jopesydwe ones

I
I
i

o |

i H_ BjuEpUnpal ﬁ
= erusbiswa sp
=35 loued ap pepUn
i

=

—l

iopdnaEgu

I

I
I

H_ jaued ap =|I

ST

FSSE)

=

fal TF, HSSE
fial s ]

R

i |

1opeiado |ap jaued

5

EEd

AR R0 ILIRLES]

EEJ VDT
Entiaa 211 VA

—d

¥ 01300W
§/3 peplun

B

S/9 osaacig

e1iajed

o
Jo-——-

 —

jedinund ejalie]

== g ==

|l A e Y
|-y —

glousod
TR
#p pER)

csadwl) oyl ap Elalieg B &p olesel] oueld




10:2510:25

3.4 Componentes principales.

Nota: Cabe tener en cuenta que seglin el modelo de robot a controlar el armario puede cambiar de
configuracion interior, en cuanto servo-amplificador, tarjeta de entradas/salidas,etc. , pero siendo las
funciones las mismas.

Ejemplo: Correspondencia entre unidad mecéanica y servo amplificador:

Modelo J1 | J2 | J3 | J4a | Js | Js
S —430F
S - 430 /R/130 ADGB - 6100 - HOO2
M- 7104
§ ~430 /W
S - 430iL ADGB - 6100 ~ HOO1
S - 430 /R/165

M - 410 H ADGB - 6100 - HODI ===

ARL Mute 004 ADGB - 6100 - HOO4
M-6i

ARC Mate 120+ ADEB - 6100 — HOU3
M- 167

A - 520 ) ADBE - 6100 - HOO3 _

3.4.1 Los componentes principales y sus funciones son:

e Tarjeta principal CPU (Main CPU Board)

La tarjeta principal CPU contiene un microprocesador, sus circuitos periféricos, memoria y el circuito de
control de la cabina del operador. La tarjeta principal CPU controla los servomecanismos de posicion y las
tensiones de los servo amplificadores.

(AleB=-3200-0412) Tarjeta de la CFL -
Modulo FROM!'SEAM / ersion tolal

| e o
o h S ——
U. / _ ¥

]

ﬁ‘.L

ot L

Myl fas9%

E‘ﬁ:“ﬂ;@mﬁffkrﬁ f_r = i _q. Iy {8 E ) 14

Tarieta de comtrol dal aje
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A continuacion se muestra una tabla de tipos y configuraciones de componentes de la tarjeta principal :

Especificacidn de | Especificacidén de

Nombre

orden

la tarjeta

Nota

Tarjeta dela CPU

ADBBE-2450-HO10
AQSE-2450-HO11

AZ20B-3300-0104
AZ20B-3300-0105

SDRAM &M (Estandar)
SDRAM 16M

Tarjeta de control del eje

AD5B-2450-H021
ADBBE-2450-HOZ20
TED

AZ20B-3300-0240
A20B-3300-0241
A20B-3300-0242

B Ejes
& Ejes (Estandar)
4 Ejes

Madule FROM/SRAM

AQBB-2450-HO31
ADSB-2450-HO32
ADSB-2450-H033
ADSE-2450-HO35
ADSB-2450-HO38
AQSBE-2450-HO3T

AZ20B-3200-0180
AZ0B-3900-0181
A20B-2900-0162
A20B-3900-0163
A20B-3900-0164
A20B-3900-0165

FROM 16M, SRAM 1M
FROM 16M, SRAM 2M
FROM 18M, SRAM 3M
FROM 32M, SRAM 1M
FROM 320, SRAM 2M
FROM 32M, SRAM 3M

Tarjeta principal

ADSB-2450-HOO1
TBD

A18B-3200-0413
A16B-3200-0413

Estandar
Con unién distribuida (Opcidn)

Dispone de un Led de 7 segmentos que en funcion del nimero nos indica un mensaje, muy util para
detectar errores; tal y como se muestra en la siguiente tabla:

LED:de 7. Descripcion

segmentos
— Saltd una alarma de pardad en un RAM de la tarjeta de la CPU prncipal
1 en la taneta principal

- Saltd un alarma de paridad en un RAM del médulo SRAM en la tarjeta
( principal.

— Se produjo un error de bus en el controlador de comunicacian.

— Salté una alarma de pandad en el DRAM controlado por el controlador
i de comunicacidn

- Se produjo un error de comunicacidn entre las tarjetas del panel y la
| tarjeta principal.

|: Salld una alarma de! servo en la tarjeta principal.
f
_— Salté SYSEMG.

fe
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e Tarjeta de circuito impreso de E/S, unidad FANUC de E/S modelo A y modelo B.

Hay previstos diversos tipos de tarjetas de circuito impreso para aplicaciones que incluyen E/S de
proceso. La unidad FANUC de E/S modelo A o modelo B pueden ser igualmente instalados. Cuando se
utilizan dichas unidades, pueden seleccionarse varios tipos de E/S. Estos son conectados mediante el

FANUC I/O Link.

=T '
o —I =
Ty v
Al :
=
ov2d | Dwaz £
ov23 | oval ;
“’ Ovia b : g
¥ Dvzo | OVI3 | Ova Wersion total
@  Terminales de camprabacion oVl | Dvi2 | Dvs \
Dvie | ovil ova
o¥IT | ovid B3
O¥ié | « VS o2
oviS | ove | owi
CRMZD B DA
o A EE ; a | CEwec CRMZA i E i
] o
° oo 00 8

Tarjeta de E/S de proceso DA.

e Tarjeta de circuito impreso para el control de paro de emergencia, unidad MCC.

Controla ambos sistemas de paro de emergencia, el de contactor magnético y la precarga del servo
amplificador. Dispone de Leds ( de 3 a 7, segun tipo) que nos indican la situacion (o estados actuales) de la

tarjeta.

O

TREA

mouugy_

Z =B % =rgM§y cRH'T! CRMTE KA

|
| Ja F:; T =R "‘f |

E‘&ﬁ‘ﬂi‘

LED 3
— LED2
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e Unidad de fuente de alimentacion (PSU).

La unidad de fuente de alimentacién transforma la alimentacion AC (corriente alterna) a diferentes

niveles de DC (corriente continua).

e Tarjeta posterior de circuito impreso (backplane).

Las diferentes tarjetas de circuito impreso estan montadas sobre una tarjeta de circuito impreso o placa

posterior.

(AZ0B-2002-0761)

il

A

=

U

D ¢ 0 O
= S
i L
ﬂ : r g
0 ' o Ep osamoe
1 T-—T\'T

Pines de prusba

Versidn
total

¢ Terminal de ensefianza (Teach Pendant).

Todas las operaciones incluyendo la programacion del robot se realizan mediante esta unidad. Los datos

y el estado del armario de control se indican en la pantalla de cristal liquido (LCD) del terminal.

17
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Interruptor
de marcha Consola de
programacion
A Botén de paro
de emergencia
H 4

e Servo-amplificador.

El servo-amplificador controla el suministro de potencia del servo motor, el codificador, el freno, rebase

y circuito de colision.

Los servo-amplificadores se ajustan en fabrica para la operacion. Normalmente, no se necesita establecerlos

o0 ajustarlos.

Comprobar gue el voltaje no sea mayor de 50 V

e Panel de operador.

Los botones y LED presentes en el panel de operador son utilizados para encender el robot y comprobar

su estado. Posee un puerto serie para elementos externos y un interface para conectar tarjetas de memoria
para copias de seguridad. Controla ademas el circuito de paro de emergencia.

LED POM
LD S Sum;ﬁhomi-1i ] lcl]rll'wcll]? FE}I:J
I_m Al AT =4 d

O— Om

ke (3 s s
J“Q — |
_ Y e

=l
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LEDS

Mambre Usn

RDY El estadn de
comuticacian con la
tarjeta principal

ON Normal

OFF Error de
COMUNICACion

PON Se dlumina cuando la
alimentacidn de la
poteticia interna de la
tarjeta del panel da
normalmente salida
de +5 W7

e  Transformador

El suministro de potencia es transformado en C.A. necesario para el armario de control por el
transformador. El transformador solo acepta 380 V.

-

H Transfuraador

|

* Disyuntor

En casos de mal funcionamiento del sistema del armario de control, o suministro de potencia anormal
causando elevados niveles de corriente en el sistema, la entrada de potencia esta conectada a un disyuntor
para proteger el equipo.

e Ventilador, disipador de calor.

Estos elementos refrigeran el interior del armario de control.

e Resistencia de descarga de la energia recuperada.

Para descargar la fuerza contra electromotriz del servomotor se conecta dicho elemento al servo
amplificador.

3.4.2 Foto real del Armario de Control y sus partes :

-Senvo-amplificador

-Tarjeta posterior de circuito
impreso (backplane).
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A continuacion vemos mas fotografias reales de diferentes partes del armario de control de Fanuc:

-

Interruptor de modo Paro emergencia

ServoAmplificador

20
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Tarjeta principal, entradas/salidas y backplane.

|
_

PSU y Panel de Seguridad Europea

21
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Panel del operador

Interruptor externo de parada de emergencia

Vallada

o}
9 Interruptor de entrada On/Off Servo
]

E— S—

ENQIKN EER ( FERGE EAR | BVOFF it
HE NI |'|Hlm

O

Fieza corta enfre EXCONT y EXONZ

Exant
ExaOWg

EXODFF | A

ERERE onexion O y OFF del interruptor de

“fa alimentacidn de potencia externa

Salida de parada de emergencia externa

ImerruFmr externe OMN/OFF

En caso de utihzar el
interfruptor externo,

T
Interruptor de entrada de
desconexion Servo.

22
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3.5 Niveles estructurales.

Segun sea la complejidad del sistema a controlar podemos diferenciar tres niveles de configuracion:

NIVELES ESTRUCTURALES DEL R-J3 |

Sistema gran tamano
Caontrol Central de la

linea de produccidn

Sistema tamano medio

Sistema celula de
pracuccion

Sistema basico Robot
Unldad simple robot

Sistema grantamaria

PC

central

ic

m)

ik

mfw

!

Sistema bamafio medio

(Dipeiorial) coapl

P Card Euhgiskmae |

o)

cxitn i

Illge it

pehia)

Froctiadar Ienpoma

hrclores B2

[ Y e InElRenks PEC
Mpelona)

U

Sistera bésoo Robot

TP Estindar
- E I

unclores
BT
|Inkdgends

Frocas Al
| | lempord
“W| + el
| .\nnlnllnb

(
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3.6 Propdsito del robot.
Las series de Robot FANUC pueden utilizarse para las siguientes aplicaciones.

- Soldadura al arco

- Soldadura por puntos
- Manejo

- Desbarbado

- Montaje

- Sellado

- Limpieza

- Pulverizacion

La funcionalidad necesaria para estas aplicaciones se lleva a cabo seleccionando un software TOOL
adecuado. Por favor, preguntar a los representantes de ventas de FANUC sobre las opciones disponibles.

El uso incorrecto de los robots podria causar no solo dafio al sistema de éste, sino también serias lesiones o
incluso la muerte al operador y a la gente en zonas locales.

No utilizar el robot para cualquiera de los siguientes usos:

- Uso del robot en atmosfera inflamable

- Uso del robot en atmdsfera explosiva

- Uso del robot en entorno radio activo

- Uso del robot en agua o cualquier clase de liquido

- Uso del robot para propoésito de transporte humano o de animales

- Uso del robot para pisarlo (trepar por el robot)

- Uso del robot bajo condiciones que no obedecen a instalacion o uso recomendado por FANUC.

24
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4. Seguridad del operador

La seguridad del operador es la consideracion de seguridad primaria. Ya que es muy peligroso entrar en el
espacio operativo durante la operacion automatica, se deben de tener en cuenta las medidas de seguridad

adecuadas.

Final de carrera para la
puerta de seguridad.

A=

g

Tarjeta del panel
EAS1

EAEN
EAS2

EAS21

Mota) Los terminales FEMCET y FEMNCEZ2
estan en la tarjeta PC en el panel operario
El circuito da vallado es un circuito de
parada de seguridad

25
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El operador es una persona que maneja el sistema del robot. En este sentido, un trabajador que maneje la
consola de programacion es también un operador.

El controlador del robot se disefia para que se conecte a un boton de PARO DE EMERGENCIA externo.
Con esta conexion, el controlador para la operacion del robot cuando se pulsa el boton de PARO DE
EMERGENCIA. Véase el diagrama indicado abajo para la conexion.

Baton externo de parada de emergencia Tarjeta del panel

EES1

EES11

| EES2
EES21

D

Instalacicn correcta

Se debe instalar, pues, un boton de paro de emergencia donde sea facilmente accesible al operador. Tras
recibir una sefial de paro de emergencia, el controlador para inmediatamente el robot.
4.1 Seguridad del operador de la consola de programacion.

Mientras se ensefia al robot, es necesario que el operador entre en la zona de trabajo.
Es particularmente necesario asegurar al operador de la consola de programacion.

La consola de programacion abastecida por FANUC esta provista de un interruptor que habilita la consola de
programacion y un interruptor deadman ademas del boton de PARO DE EMERGENCIA.

Las funciones de cada interruptor son las siguientes.

Boton de PARO DE EMERGEMCIA: Pulsando este botén hace que pare el robot en
caso de emergencia, irrespectivo a la condicién
del interruptor de la consola de programacian.

Interruptor deadman . La funcion depende del estade del interruptor que
habilita la consola de programacion.

Cuando el interruptor gue habilite esté en on — Liberando el dedo del interruptor
deadman o sujetando el interruptor 26
deadman fuertemente para el robot
en caso de emergencia.
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El interruptor deadman esta provisto para que la operacion del robot se pueda parar simplemente liberando el
dedo de la consola de programacion o sujetando el interruptor deadman fuertemente en caso de emergencia.
El modelo B R-J3i ha adoptado un interruptor deadman de posicion 3 como una consola de programacion de
especificacion RIA. Pulsando el interruptor deadman de 3 posiciones hasta la mitad hace que el robot sea
operativo. Liberando el dedo del interruptor deadman o apretandole fuertemente hace que el robot entre en
un estado de paro de emergencia.

- El interruptor de la consola de programacion y el interruptor deadman tienen ademas la siguiente funcion:

Pulsando el interruptor deadman mientras el interruptor esta encendido, el factor de paro de emergencia
(normalmente la puerta de seguridad) conectado a EAS1 y EAS11, EAS2 y EAS21 del controlador se
invalida. En este caso, es posible que un operador entre en la valla durante la operacion de aprendizaje sin
poner al robot en condicion de paro de emergencia. En otras palabras, el sistema entiende que las
operaciones combinadas de pulsado del interruptor que habilita a la consola de programacion y el interruptor
deadman indican el comienzo del aprendizaje. El operador de la consola de programacion deberia estar bien
atento a que la puerta de seguridad no est¢ funcionando bajo esta condicion y soportar completa
responsabilidad para asegurar que nadie entre en la valla durante el aprendizaje.

La consola de programacion, el panel operador y la interface del dispositivo periférico envian a cada robot
una sefial de arranque. Sin embargo, la validez de cada sefial cambia como se indica mas abajo dependiendo
del modo del interruptor que habilita la consola de programacion y el interruptor remoto en el panel del
operador.

Interruptor Condicion Consola de Panel operador | Dispositivos
que habilita la remota programacion periféricos
consola de
programacion
On Independiente | Permitido para No permitido No permitido

arrancar
Off Local No permitido Permitido para No permitido
arrancar
Off Remoto No permitido No permitido Permitido para
arrancar

Al funcionar el sistema en modo de operacion automatica, el operador de la consola de programacion deberia
dejar la zona de trabajo del robot.

Boton de paro de emergencia
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B o
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]I Ectan de emergencia

R
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El interrupfor deadman y el interruptor de activacion de la consola de
programacion

Interruptor de la consola
de programacion

Botdn Deadman

. Antes de mover el robot mediante alimentacion, aprender la operacion de las
teclas de movimiento y del robot.

o Antes de mover el robot mediante alimentacion, bajar adecuadamente el
override de avance del robot.

4.2 Mod

El INTE TSTaTa O ST PacT OpCIaaoT:
Puedes seleccionar uno de los modos de operacion utilizando este interruptor. El modo de operacion
seleccionado puede cerrarse quitando su llave.
Cuando se cambia el modo por medio de este interruptor, el sistema del robot se para y se muestra un
mensaje en la consola de programacion LCD.

Hay tres modos operativos.
AUTO: Modo automatico

- El panel/caja del operador se activa.

- El programa del robot puede iniciarse por medio del boton de arranque del panel/caja del operador o E/S
del dispositivo periférico.

- Se activa la verja de seguridad.

- El robot puede operarse a la velocidad maxima especifica.

T1: Modo de prueba 1

- El programa puede activarse s6lo desde la consola de programacion.
- El robot no puede operarse a velocidad mayor de 250 mm/sec.

- Se desactiva la verja de seguridad.

T2: Modo de prueba 2

- El programa puede activarse solo desde la consola de programacion.
- El robot puede operarse a la velocidad maxima especifica.
- Se desactiva la verja de seguridad.

i’ P
; Interruptor de 3 posicianes
2 can llave
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4.2.1 Tabla de variaciones de paro del robot:

Modo Activacion-TP | Dead-man Verja Estado
Auto Activacion agarrar abierta paro-EMG
cerrada disponible
liberar abierta paro-EMG
cerrada parg-EMG
Desactivacion | agarrar abierta parg-EMG
cerrada disponible
liberar | abierta parg-EMG
cerrada disponible
T1T2 Activacion agarrar abierta disponible
cerrada disponible
liberar abierta paro-EMG
cerrada parg-EMG
Desactivacion |agarrar abierta no disponible
cerrada no disponible
liberar abierta paroc-EMG
cerrada paro-EMG

Paro-EMG: Paro de emergencia
Disponible: El robot esta disponible

MNr disnomibla Fl rohot nn esta disnnnibla

5. Mantenimiento basico.

Antes de operar el sistema cada dia, limpiar cada pieza del sistema y comprobar las piezas de cualquier dafio

o grieta.

También comprobar lo siguiente:

* Antes de la operacién de servicio

Comprobar el cable conectado a la consola de programacion por exceso de torsion.
Comprobar el controlador y dispositivos periféricos de anomalias.
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*  Después de la operacion de servicio
- Al final de la operacion de servicio, devolver al robot a la posicion correcta, después de estar
apagado el controlador.
- Limpiar cada pieza, y comprobar si hay algun dafio o grieta.
- Si estan llenos de polvo el puerto de ventilacion y el motor del ventilador del controlador,
limpiarlos.

(Nota: Se adjunta un anexo en formato digital (pdf) con manuales muy completos del mantenimiento con
detalle de cada componente del armario de control.)

6. Conexiones.

La presente seccion describe el conexionado del armario de control R - J3.

La figura de abajo es un diagrama de bloques del conexionado eléctrico del R-J3.

----> Armario tipo i.

Suministro de presidn

At
R-J3 meUmathca

lArmario |
tipo 1} i

Unidad mecanica Herramienta

Tarjeta de memaria
PFCMCIA

Teach Pemndant

Armaric del panel de

Srararie RS - 232 C

ispositivos parféricos

Equipo de soldedura

Ethernet

Suministro de potencia

AC 30
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---> Armario tipo B.

Suministre de presidn
neumatica

Unidad mecanica

Herramienta

Tarjeta de memoria

PCMCIA,

Teach Pendant

R5-232C

Dispositivos pariféricos

Equipo de soldadura

Ethernet

Suministro de potencia

AC
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NOTA:

Indica conexidn eléctrica.

------------ : Indica conexidn mecanica.

6.1 Red de comunicaciones en serie.

Varios tipos de redes serie estan disponibles.
Una red E/S serie reduce considerablemente el cableado.

Para la comunicacion E/S serie se puede elegir un protocolo entre DeviceNet, Profibus-DP, ABR 1/0.

No es posible utilizar estos protocolos al mismo tiempo.

PC
central

Ethernet

Controlador
R-J3

IFterbus-=

10 Link

mn

Device Met

Profibus-DF

AER 10
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7. Transporte e instalacion.

La unidad de control se transporta con una grua. Sujetar una eslinga o una cuerda a los tornillos con anilla

situados en la parte superior de la unidad de control.

Calina |

‘Cabina B

7.1 Método de instalacion

Cuando se instale la unidad de control, dejar espacio para el mantenimiento

Conexion de cables en la instalacion:

---> Conexion de cables en la instalacion (Cabina i tipo separada).

Ciisyuntor

. Cabena del Panal de opararic

Teach Pendant

Armario da cortral R - J3

= FiY 4 Ei o
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----> Conexidn de cables en la instalacion (Cabina B)

Teach Pendant

Armario de control R - 13

Cabie de conaxion de antrada de potancia

7 4 =

|

o L)

fo] .-.:{Il Cable de consedin de dispostivos periféncos
e —
Cabie do conaxidn
+ 4 = con |a unidad mecanica
J ded robot

34



10:2510:25

7.2 Condiciones de la instalacion.

A continuacion se muestra una tabla con los requisitos y condiciones que tienen que cumplir las instalaciones
donde se vaya a colocar el armario.
Por lo tanto serd muy importante tener en cuenta antes de cualquier instalacion si los requisitos se cumplen.

Elemento Modelo Especificaciones/condicion
Transtormador Todos los modelos Trnfasico 380 a 415 440 a 500 VAC
{(+10% - 15%) 50/60 HZ + 1Hz

Capacidad de entrada de la ARC Mate 1001, M—6 § 25 kVA
fuente de alimentacion ARC Mate 120, M — 1641, A 3 kVA

520

S—430F, 5 -430/R/130, M~ |12 KVA

T10

5-430 /W 5-430/L,5-430 |15 KkVA
iR/165, M- 410 H

Consumo de potencia ARC Mate 100 #ARC Mate 120 1 kW
promedio iEM-6iM— 161
A—5201 2 kW
S—430F, 5 —430/R/130, M - 23 kW
710
S—430/W. 5430/, 5-430 3 kW
iR/165 M —410 H
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,
acidos, pas corrosivo, v/'o sal)

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

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

Radiacion ionizada o no Comun a todos los modelos En casos en que el robot se instale en

ionizada un ambiente expuesto a radiaciones

{microondas, rayos ultravioleta, haz
de laser, yv/o ravos X) se debera
prever su proteccion/apantallado,
Peso de la umidad Cabma | S —430 /W, 5 —430/L, S—430 |Alrededor de 120 Kg.
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8. Programacion.

8.1 Tipos de programacion.

Fanuc trabaja con tres tipos lenguajes basicos de programacion, sobre los cuales se basaran los diferentes

tipos de software segun la aplicacion ( tools ), disponibles para poder satisfacer todas las necesidades.

Estos son:

» TPE : lenguaje de facil aprendizaje y uso
» KAREL : lenguaje de bajo nivel para desarrollo de aplicaciones
» PMC : lenguaje ladder para gestion interna y de periferia

8.2 Soporte Memory Card.

El armario de control dispone de una ranura PCMCIA para cargar el programa desde una memory card.

Las ventajas pricipales son:

* El interface Memory card es estandar (La tarjeta es opcional)
* La Memory card reduce considerablemente los tiempos de respaldo de datos.

Todos los datos del sistema pueden ser almacenados o cargados de una vez.

Todos los programas pueden ser almacenados o cargados de una vez.

Los registros, registros de posicion y variables del sistema individualmente pueden ser
almacenados o cargados de una vez.

La informaciones de maintenance (memoria imagen interna) pueden ser almacenados.

» Estas operaciones son posibles atin cuando el robot esté en movimiento.
* La Memory card puede ser montada sobre el panel operador sin abrir la puerta.

Tarjeta PCMCIA g

También hay la opcion de cargar el programa o software desde un PC via seric RKSZ3Z.
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OPTION

9. Conclusione

El armario de control es el encargado de “ controlar o regular” todas las acciones del robot.
Cada robot viene acompafiado de su armario de control que es el que hace de interficie entre el operario y el
robot.

Es obvio que a medida que la tecnologia de los robots avanza con ellos también el controlador.

Una de las finalidades principales del armario de control , a parte de controlar de forma 6ptima los robots, es
la de facilitar cada vez mas un mejor y mas facil manejo y control del robot por parte del operario.

Fanuc, de hecho, asi lo viene demostrando, con las actualizaciones de sus armarios de control R-J, estando a
la vanguardia en tecnologia e innovacion.

Es importante darse cuenta que en el estudio de un armario de control se tienen que tener en cuenta factores
periféricos a €l, como el tipo de robot, comunicaciones, conexiones eléctricas, ambiente de trabajo, etc.
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11. Anexos.

-En formato digital ( CD-ROM).
Carpetas [ |:

[DOCUMENTO] :
» Proyecto Automatizacion industrial en formato digital (.doc)
[MANUALES PDF]:
- [Mantenimiento] :

* R-J3 Manual Mantenimiento para Europa B-80945SP-01.
* R-J3iB Manual de Mantenimiento para Europa B-81465SP-1-02.

- [Programacion] :

e FANUC Robotics SYSTEM R-J3 Controller KAREL Reference Manual
e R-J3 FAPT Ladder 2 B-61863EN-10

¢ R-J3 ArcTool B-80944EN-3-01

* R-J3 Dispense Tool MARO3DSTLI11001E REV A (Potugués).

¢ R-J3iB Handling Tool B-81464EN-2-01.

¢ R-J3iB Sealing Tool B-81464SP-02.

e R-J3iB Spot Tool B-81464SP-03.

- [Seguridad] :
* R-J3iB Manual de Seguridad B-80687SP-03.
- [Comunicaciones] :
* R-J3 Profibus DP B-81254EN-01
¢ R-J3 Remote IO Interface Function B-81264EN-01
e R-J3 Remote TCP Setup MARO2ST4301701E.
* R-J3 DeviceNet B-81244EN-01
* R-J3 Interbus-S Setup and Opertations Manual A.61506-01
* R-J3 Internet Options Setup and Operations MARO3105203001E RE

- [Videos] :

-[Soldadura] :
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e LMRTC FINAL.

« LMSI FINAL2.
« LMS3 FINAL.

- [R-J3 Dual Arc] :

* ArcWelding 01
* ArcWelding 02
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