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Instalacion y
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para consultas posteriores / Please read this instructions before setup and keep them for later
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1.2

Generalidades

Informacion acerca del presente manual

La instalacion y las especificaciones del sistema para el mando robético YASKAWA DX100
estan descritas en este manual.

Los diversos componentes del mando YASKAWA DX100 y las funciones generales de
manejo estan explicados en este manual. Lea este manual cuidadosamente y familaricese
con su contenido antes de activar el mando YASKAWA DX100.

Nota!

€ Leael manual DX100 con respecto a la programacion y al manejo.
Referencia: E1102000066DEO1 0 més

€ Usted encontrara las informaciones para configurar el sistema en el manual DX100
respectivo.
Referencia: E1102000125ES01 o0 mas

€ Paralainstalacion del robot:
Referencia: Manual de instalacion YASKAWA para un determinado modelo de robot.

Notal!

€ Estos manuales no deben ser reproducidos sin nuestra autorizacién por escrito
ni su contenido debe ser informado a terceros o utilizado para fines desautorizados.

€ Parailustrar mejor los detalles, se incluyen algunos dibujos en los que se muestran los
dispositivos sin las cubiertas o los revestimientos protectores. Es necesario montar
siempre todas las cubiertas y revestimientos protectores antes de poner la maquina en
funcionamiento.

€ Los dibujos e imagenes de este manual son ilustraciones representativas. Por ello, es
posible que existan diferencias entre la ilustracién y el producto suministrado.

Uso reglamentario

El mando YASKAWA DX100 sirve para controlar uno o mas robots YASKAWA. Con el mando
se pueden conectar varios ejes externos adicionales para diversas aplicaciones.

E1102000035ES01
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2.1

Seguridad

Para su seguridad

Los robots tienen que reunir en general otros requisitos en comparacion con
otras instalaciones de produccién. Por ejemplo, salas de trabajo mas
grandes, funcionamiento a alta velocidad, movimientos rapidos de brazos,
etc., de los cuales pueden sobrevenir situaciones peligrosas.

Lea a fondo los manuales y la documentacion pertinente. Acate todas las
medidas de seguridad para evitar que las personas se lesionen y que el
equipo se dafe.

La empresa propietaria asume la responsabilidad de que todas las normas,
prescripciones, reglamentos y disposiciones legales en cuanto a la seguridad
sean acatadas y de que las condiciones de funcionamiento sean seguras.

E1102000035ES01
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O NORMA

? La programacion y el mantenimiento tienen que ser efectuados
tomando en consideracion las disposiciones y reglamentos
mencionados a continuacion:

- Ley de proteccion del trabajo y de la salud
- Directiva de ejecucion para la ley del trabajo y de la salud

- Prescripcion para la ley del trabajo y de la salud

Otras disposiciones pertinentes son:
- Ley de proteccion del trabajo y de la salud en Estados Unidos

- Directriz de maquinaria CE 2006/42/EG

C€

? Preparar:

- REGLAS PARA TRABAJAR CON SEGURIDAD basandose en
procedimientos concretos para la gestion de seguridad
de acuerdo con las disposiciones legales

? Tenga en cuenta

- los robots y sus dispositivos - los requisitos de seguridad
(1S010218) para que el robot industrial funcione con seguridad

? Aumente la eficiencia de su
- SISTEMA DE GESTION DE SEGURIDAD

determinando empleados y gestores de seguridad autorizados e
impartiendo con regularidad cursos de formacion respecto a la
seguridad.

? La programacion y el mantenimiento de los robots estan calificados
segun la Ley de proteccién del trabajo y de la salud como
"actividades peligrosas".

El personal que se encarga de esos trabajos tiene que participar en
los cursos especiales de formacién que ofrece YASKAWA Europe
GmbH.

E1102000035ES01
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2.2

2.3

Cursos de formacion especiales

0 NORMA

? El personal encargado de programar y inspeccionar el robot tiene
que haber sido instruido apropiadamente para utilizarlo bien.

? Usted puede enterarse de las demas especificaciones sobre las
medidas de formacién en la sucursal de YASKAWA mas cercana a
su domicilio.

Los nameros telefénicos estan mencionados en la Gltima pagina de
este manual.

Lista de manuales de YASKAWA

0 NORMA

? Es importante que tenga todos los manuales sobre el robot
YASKAWA vy se familiaricen con su contenido.

Es necesario tener a la disposicion los cuatro manuales de
YASKAWA Europe GmbH mencionados a continuacion:

- Lea el manual DX100 con respecto a
la programacién y al manejo.
Referencia: E1102000066DEO1 o mas

- Las informaciones para configurar el sistema estan contenidas en
el

manual DX100 respectivo.

Referencia: E1102000125ES01 o0 mas

- Para la instalacién del robot:
Referencia: Manual de instalacion de YASKAWA para
un determinado modelo de robot.

Asegurese por favor de que estos manuales estén a la disposicion.

Pdéngase en contacto con su YASKAWA Europe GmbH en el caso de
gue falte un manual.

Los representantes oficiales se incluyen en la Ultima pagina.

E1102000035ES01




Mando DX100

2.4

Proteccion personal
Todo el sector de trabajo del robot es considerado como peligroso.

El personal entero (de gestion, seguridad, instalacion, manejo y
mantenimiento) que se encarga del robot YASKAWA tiene que estar
preparado debidamente y trabajar acatando la regla: "primero la seguridad" a
fin de que nadie ni nada corra peligro.

A ATENCION

? Evite hacer manipulaciones peligrosas en el sector en donde esta
instalado el robot YASKAWA.

Evite los contactos con el robot o los aparatos periféricos porque
puede sufrir lesiones.

? Es imprescindible que adopte medidas de seguridad colocando
placas como "facilmente inflamable", "alto voltaje", "esperar" y
"prohibido el acceso a personas desautorizadas" en los sectores

respectivos de trabajo.

El desacatamiento de estas medidas preventivas puede ocasionar
incendios, electrocuciones o lesiones por el contacto con el robot u
otros aparatos.

? Es importante que tome en consideracion los puntos siguientes:
- Use la ropa permitida para el trabajo (no use ropa ancha).
- No se ponga guantes cuando maneje el robot YASKAWA.

- El equipo de proteccion personal (PPE) estéa sujeto a las
disposiciones de la directiva 89/656/CEE.

- No use joyas grandes como zarcillos, anillos
o colgantes.

Es importante que use equipos protectores como casco, zapatos de
seguridad (con suelas antiresbalantes), mascara, gafas protectoras y
guantes en los lugares en donde sea necesario.

El uso de ropa inadecuada puede causar lesiones.

? Hay que impedir que personas no autorizadas tengan acceso al
robot o a los aparatos periféricos.

El desacatamiento de esta medida de seguridad puede ocasionar
lesiones si las personas tocan el DX100, el mando, la pieza de
trabajo, el posicionador, etc.

E1102000035ES01
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2.5

251

A ATENCION

? No manipule jamas con violencia los ejes del robot.

El desacatamiento de esta advertencia puede ocasionar lesiones o
dafiar los aparatos.

? No se apoye jamas contra el mando DX100 u otros y evite activar
por descuido los botones.

El desacatamiento de esta advertencia puede ocasionar lesiones o
dafios cuando el robot se mueva de repente.

? Impida que personas sin autorizacion toquen el mando DX100
mientras esté funcionando el sistema.

El desacatamiento de esta advertencia puede ocasionar lesiones o
dafios cuando el robot se mueva de repente.

Seguridad de YASKAWA

Seguridad al efectuar la instalaciéon y la conexién eléctrica

Las demas especificaciones respecto a la instalacion y a la conexion eléctrica
estan contenidas en el manual OOOO de YASKAWA y en las instrucciones de
funcionamiento del mando DX100.

10
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Elabore directivas simples para planificar el montaje que garanticen un
trabajo seguro. Tome en cuenta los aspectos de seguridad cuando
planifique el montaje. Tome en consideracion los puntos mencionados a
continuacion cuando instale el robot:

A ADVERTEN

? Escoja un sector como el descrito abajo para instalar el robot:
Asegurese de que haya suficiente espacio de modo que un brazo
del robot completamente estirado, incluyendo la herramienta, no
pueda chocar contra la pared ni contra las instalaciones protectoras
o el mando.

El desacatamiento de esta advertencia puede ocasionar lesiones o
dafios cuando el robot se mueva de repente.

Instalacion protectora
Mando DX100

Puertg
Por lo menos 500 mm
-~ )

/.

s .h"‘xo/
minim —
J o ~ | Por lo menos 500 mm

v LS |
| /'\\._ /

e -—Area maxima Eoll#e/léunto P

\ -~ - sector

. - maxim¢ del

? Instale la toma de tierra acatando todas las disposiciones
electrotécnicas pertinentes.

En el caso de que esta medida de precaucién no se respete, pueden

producirse incendios o electrocucion.

Conexién para compensar el voltaje segun IEC 60204-1:2005

(EN60204-1:2006)

E1102000035ES01
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A ATENCION

? Las gruas, las carretas y los lazos sélo deben ser manejados o
colocados por el personal autorizado.

El desacatamiento de esta advertencia puede ocasionar lesiones o
dafar los aparatos.

Utilice una gria para alzar el robot YASKAWA e introduzca un cable
metdlico a través de los ojetes para transporte y del posicionador. Alce
el cuerpo de la maquina y llévelo a una posicion vertical de la manera
descrita en el manual de manejo del robot.

El desacatamiento de estas advertencias puede tener como
consecuencia la caida del robot y causar lesiones o dafios materiales.

12
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A ATENCION

? Por favorverifique los puntos mencionados a continuacion cuando
alce el mando DX100:

- Es fundamental pasar un cable metélico a través de los ojetes
para transporte y mover el mando DX100 solamente con una grda.

- Aseglrese de que el cable sea suficientemente resistente para
soportar el peso delmando DX100).

Cable metalico

Cancamo M16

J o

g

PESO APROXIMADO DEL MANDO DX100

modelo existente para | Peso aprox. en (kg)
el mando DX100

modelo pequefio:
MA1400, MA1900,
VA1400, MH5, MH5L,
MH6, HP20D, HP20D-6

modelo mediano/
grande:
MH50,MS80,ES165D,
ES200D,VS50, SIA50D

250

? Fijese silos ojetes de transporte estan fijados firmemente.

El desacatamiento de esta advertencia puede ocasionar lesiones o
dafar los aparatos.

E1102000035ES01
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A ATENCION

? Si hay que almacenar el robot antes instalarlo, coléquelo en una
superficie plana y robusta e protéjalo de manera que terceros sin
autorizacion no tenga acceso a ese sitio.

El desacatamiento de esta advertencia puede ocasionar lesiones o
dafar los aparatos.

A ATENCION

? Asegurese de que haya suficiente espacio para hacer el
mantenimiento del robot, del mando DX100 y de los aparatos
periféricos.

El desacatamiento de esta advertencia puede ocasionar lesiones al
efectuar los trabajos de mantenimiento.

1.000 mm
0 m\és

Sector de mantenimiento del DX100 (unidad: Bimgnsion externa del DX100 (unidad: m

? Hay que manejar el mando en un sitio desde donde el robot esté
siempre a la vista para que éste funcione con seguridad.

El manejo efectuado por personas sin autorizacién puede ocasionar
lesiones o dafar los aparatos.

? Instale el mando DX100 fuera de la barrera protectora que rodea el
robot.

El desacatamiento de esta medida protectora puede causar
colisiones con el robot que ocasionen lesiones o dafien los aparatos.

? Fije el robot con los tornillos indicados en el manual de YASKAWA
para el modelo respectivo. Fijese en el tamafio y el tipo de los
tornillos.

El desacatamiento de esta advertencia puede ocasionar lesiones o
dafiar los aparatos.

14
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A ATENCION

? Fije el mando DX100 después de instalarlo.

Fije el DX100 en el suelo o0 en un bastidor para montaje, etc., usando
los agujeros para tornillos ubicados en lado inferior del mando
DX100.

I s

-

~

Taladros roscados

(unidad: iy

El desacatamiento de esta medida preventiva puede causar lesiones
o dafiar los aparatos si el mando DX100 se mueve o se cae.

? Antes de que conecte el mando DX100, familiaricese con el
esquema de conexiones y tbmelo en consideracion cuando las
instale.

Las conexiones mal hechas y los movimientos imprevistos del
aparato pueden poner a las personas en peligro y causar ademas
dafios materiales.

E1102000035ES01
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2.5.2

A ATENCION

? Adopte medidas preventivas cuando instale las conexiones de las
lineas y los tubos entre el mando DX100, el robot y los aparatos
periféricos. Introduzca las tuberias o cables en un canal o utilice
una tapa protectora de modo que ellos no puedan ser pisados por
las personas ni aplastados por las carretas.

e

SAFETY

———— O FIRET

- x y T —
Cable

Tuberfas
Canal de cable

Los cables y tuberias al descubierto pueden ocasionar tropezones
peligrosos. Los cables dafiados pueden mover repentinamente el
robot y causar en consecuencia dafios materiales y lesionar a las
personas.

Seguridad en el sector de trabajo

El descuido puede causar graves accidentes en el sector de trabajo.

Adopte las medidas mencionadas a continuacion para garantizar un
funcionamiento seguro:

A ATENCION

? Instale un dispositivo protector alrededor del robot para impedir un
contacto imprevisto con el robot cuando el voltaje esté conectado.
Fije un rétulo de precaucion que diga "Acceso prohibido durante el
funcionamiento" en la barrera. La puerta de la barrera tiene que
contar con un mecanismo de bloqueo de seguridad. Ensaye la
capacidad funcional del mecanismo de bloqueo antes de la puesta
en funcionamiento.

El desacatamiento de esta advertencia puede causar graves
accidentes al tocar el robot.

16
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2.5.3

A ATENCION

? Guarde las herramientas y equipamientos similares en lugares
apropiados situados fuera de la barrera.

Las herramientas y los equipos sueltos no deben ser colocados en el
suelo alrededor del robot ni del DX100 o del soldador, etc. Pueden
ocurrir lesiones cuando el robot choque con los objetos o los equipos
que se hallen en el sector de trabajo.

Seguridad del funcionamiento

A ADVERTEN

? Es indispensable que desconecte la alimentacién de voltaje del
mando DX100 y de la herramienta y bloquee el interruptor. Coloque
un rétulo de precaucion antes de fijar una herramienta (p.ej., el
soplete).

‘ =
N

==l
CONEXION DEL VOLTAJE
PROHIDO

i
\x CAND
!
i
- L]

La conexidn de la alimentacién de voltaje durante la instalacién de la
herramienta puede ocasionar electrocuciones o lesiones si el robot
se mueve repentinamente.

? No force jamas el robot excediendo la potencia indicada (ella esta
mencionada en la seccion "Datos técnicos" de este manual).

El desacatamiento de esta advertencia puede ocasionar lesiones o
dafar los aparatos.

E1102000035ES01
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A ADVERTEN

? Configure los programas, si es posible, fuera del sector maximo de
trabajo del robot.

? Tenga en cuenta las siguientes reglas de precaucion cuando
programe tareas dentro de la zona de trabajo del robot:

- Tenga siempre a la vista el robot desde la parte frontal.

- Aténgase siempre a los pasos de
operacion prescritos.

- Conciba siempre un plan de huida por si acaso
el robot se le acerca repentinamente.

- Es necesario garantizar una zona de seguridad a la que pueda
retirarse el operario en caso de emergencia.

Los movimientos imprevistos o incorrectos del robot pueden
provocar lesiones.

A ADVERTEN

? Cerciorese de que la ldmpara SERVO ON esté apagada en el
aparato portatil de programacion cuando pulse los botones de
parada de emergencia ubicados en el lado derecho del aparato y en
el mando externo, etc. Fijese también si el piloto de control para el
servovoltaje esta apagado.

Si el robot no se puede detener en caso de emergencia, se pueden
producir lesiones o dafos de la maquina.

18
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A ADVERTEN

Asegurese de que nadie esté en el sector de trabajo del robot —
segun EN ISO 10218-2— antes de efectuar los proximos pasos
cuando:

- Conecte el mando DX100.

Movimiento del robot con el manipulador programador.

Funcionamiento del sistema en modo de comprobacion.
- Funcionamiento en modo automético.

Peligro de lesiones por contacto con el robot al entrar en la zona de
trabajo del robot.

Pulse en el acto el botén de parada de emergencia siempre que
surjan problemas.

El bot6n de parada de emergencia se halla en el lado derecho del
aparato portatil de programacion.

Boton de parada de emergencia

Manipulador programador

E1102000035ES01
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2.6

A ATENCION

? Realice siempre las siguientes tareas de prueba antes de instalar el
robot o programar una nueva tarea. Elimine de inmediato todo
defecto detectado y cercidrese de que hayan sido ejecutadas todas
las demas medidas necesarias.

- Compruebe si existen dificultades con el movimiento del robot.

- Examine el aislamiento y el blindaje de los cables externos para
detectar dafos.

? Vuelva a colgar de inmediato el aparato portéatil de programacion
en el gancho ubicado en el soporte de la caja de mando DX100
después de haberlo utilizado.

Si el aparato portatil ha sido colocado encima del robot, en el piso o
cerca de dispositivos y el robot o una herramienta choca contra él,
pueden lesionarse las personas o dafiarse el aparato.

0 NORMA

« Es indispensable que el personal encargado del manejo e
inspeccién del robot haya sido formado de acuerdo con las leyes
vigentes y las reglas aplicadas a la planta del cliente.

— Veése Capitulo 2.2 “Cursos de formacion especiales”.

Advertencias en cuanto al transportey al cambio de sitio del
robot YASKAWA

Por favor tome las precauciones de seguridad mencionadas a continuacion
cuando mueva o cambie de sitio el robot YASKAWA:

20
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A ATENCION

? Fije los manuales de funcionamiento en la caja de mando de modo
que ellos estén a la disposicién de todos los operarios. La lista
completa de los manuales esté contenida en el capitulo Capitulo
2.3 “Lista de manuales de YASKAWA”.

Péngase en contacto con su YASKAWA Europe GmbH en el caso de
gue falte algin manual.

? Mantenga legibles todos los rétulos de precaucion en el robot y en
el mando DX100 y limpielos cuando sea necesario. Tenga en
cuenta que el funcionamiento sin rétulos de precaucién montados
correctamente esta prohibido en algunos paises.

Pdéngase en contacto con su YASKAWA Europe GmbH si necesita
nuevos roétulos.

? Podngase en contacto con su YASKAWA Europe GmbH si el robot
serd cambiado de sitio. La direccién y el nUmero telefonico estan
contenidos en la Ultima pagina de este manual.

Las instalaciones o las conexiones eléctricas mal hechas pueden
lesionar a las personas y causar dafios materiales.

2.7 Eliminacion del robot YASKAWA

@ PROHIDO

? No efectlie cambios en el robot ni en el mando DX100.

El desacatamiento de esta advertencia puede ocasionar lesiones o
dafios cuando ocurra un incendio, un apagén o el sistema mal.
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A ATENCION

Acate las nuevas directivas de la CE y los reglamentos legales y
locales en vigor cuando elimine el robot.

Fije firmemente el robot incluso cuando sea almacenado tan solo
provisionalmente.

El desacatamiento de esta advertencia puede ocasionar lesiones
porque el robot puede caerse.

22
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Recepcién

3.1 Comprobaciéon del volumen de envio
Compruebe el contenido del envio tras la recepcion del mismo.

El envio estdndar comprende los siguientes cinco puntos (la informacién
relativa al volumen de envio opcional se incluye por separado):

¢ Robot

¢ Mando DX100

€ Manipulador programador

€ Cable de conexion (cable entre el robot y el DX100)
€ Juego completo de manuales

Manipulador programador
Mando DX100

o

=]

Juego completo de manuales 2 cables para el robot y cable de compensacion de pot

3.2 Comprobaciéon del numero de pedido

Compruebe el nimero de serie del aparato portatil de programacion, del
mando DX100 y del robot, comparandolo con los datos de la boleta de

E1102000035ES01
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entrega. El nimero de serie esta escrito en una placa identificadora como
aparece a continuacion

<Ejemplo> Compruebe el nimero de serie del robot
y del mando DX100 comparandolos con
los datos de la boleta de entrega.

No. de pedido:

24
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4

4.1

41.1

Instalacion

Procedimiento para el manejo

A ATENCION

? Evite que el mando sufra sacudidas y golpes.

Las sacudidas o los golpes fuertes pueden perjudicar la potencia del
mando DX100.

Transporte del mando con una grua

Chequee antes de transportar el mando DX100 los puntos siguientes:

*

*

Determine antes el peso del mando y use un cable metalico concebido para cargas mas
pesadas que el mando.

Monte los tornillos cilindricos y asegurese de que éstos han sido fijados firmemente
antes de que alce el mando con la grda.

v

H Mando Peso en kg

8A j (aprox.)

g DX100-Armario 250 KG
H de distribucién

E1102000035ES01
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4.1.2

4.1.3

Transporte del mando con una carreta de horquilla bifurcada.

Adopte las medidas preventivas mencionadas a continuacion cuando
transporte el mando con una carreta:

€ Fije el mando de modo que éste no pueda resbalar o caerse durante el transporte.
€ Eleve el mando lo méas levemente posible durante el transporte.

€ Evite que el mando sufra sacudidas y golpes.
L 4

Mueva la carreta a una velocidad segura mientras transporte el mando.

Acolchado protectc

Correa de segurid

Paleta

Carreta

Transporte del mando con un carro elevador

Retire la parte inferior del revestimiento frontal para poner al descubierto el agujero ubicado
en el lado inferior de la caja de mando. En ese agujero se introduce normalmente el cable.
Pero también es util para alzar la caja de mando.

1.) Sostenga el lado izquierdo y el derecho para retirar la parte inferior del
revestimiento frontal.

26
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4.1.4

2.) Retire los revestimientos en sentido recto.

Caja de mando para ejes externos

La caja de mando de un eje externo puede ser montada de diferentes
maneras junto con la de la caja de mando principal.

Si las cajas de mando se montan una al lado de la otra, hay que fijarlas con
tornillos M12.

Pero esa sujecion no es suficientemente resistente para levantarlas.

E1102000035ES01
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4.1.5

Si las cajas de mando se colocan una encima de la otra, hay que fijarlas con
cuatro tornillos M10.

Si las cajas de mando se
montan una al lado de la otra,
hay que separarlas antes de
alzarlas.

Empalme de dos cajas de mando

4x M10 x 35 H
4x M12 3 5

OK

4x M12 x 20

:

28
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4.2

Punto de instalacion

Es necesario reunir los requisitos abajo mencionados antes de instalar el
mando DX100:

*

La temperatura ambiental tiene que oscilar durante el funcionamiento entre 0y 456C
(32 hasta 113&F) y durante el transporte y el mantenimiento entre -10 y 60£C (14 hasta
140&F).

La humedad atmosférica tiene que ser leve y sin producir agua condensada (humedad
atmosférica relativa entre 10 y 90 %).

El lugar en donde esté instalado el robot tiene que estar limpio, seco y exento de polvo.

En el sector de instalacion no deben usarse ni guardarse liquidos inflamables o
COrrosivos o gases.

Las vibraciones y las sacudidas a las que esta expuesto el mando DX100 tienen que
estar por debajo de 0,5 Hz.

No deben haber fuentes perturbantes eléctricas (como sopletes WIG, etc.) en la
cercania.

El lugar de instalacion tiene que estar protegido contra colisiones con aparatos moviles
como las carretas de horquilla.

El lugar de instalacion tiene que cumplir las especificaciones de la directiva 2004/108/
CE acerca de la compatibilidad electromagnética.

E1102000035ES01
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4.3

4.4

Condiciones ambientales y ubicacion

€ Instale el mando DX100 en un sitio fuera del sector de trabajo del robot de acuerdo con
EN ISO 10218-1 (fuera de la barrera protectora).

L 2

Instale el mando en un lugar desde donde pueda ver bien el robot.

*

Instale el mando en un lugar desde donde pueda ver bien si la puerta esta abierta.

€ Recomendamos para los trabajos de mantenimiento contar con un espacio libre de 500
mm como minimo alrededor del mando. Es necesario contar con un espacio libre de
200 mm en el lado trasero del mando a fin de garantizar un buen enfriamiento.

Montaje de la caja de mando

Fije el mando en el piso. Use los tornillos de manera ilustrada abajo.

‘Eam

ﬁ 5

(2 agujeros)

J

% //// 72222

Taladros

. I
(unidad: mm)

@ El manual contiene mas informaciones sobre la

e instalacion del robot.
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4.5 Para abrir la puerta de la caja de mando

Utilice la llave contenida en el volumen suministrado para abrirla.

€ Introduzca la llave en el agujero y girela en el sentido de las agujas del reloj.

También puede montar opcionalmente un candado en la puerta para
protegerla contra intervenciones de personas desautorizadas.

E1102000035ES01
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5

5.1

5.2

Especificaciones de la caja de mando

El mando YASKAWA DX100 tiene una estructura modular. Hay que cambiar
la unidad o el médulo defectuoso cuando se haga cualquier reparacion. El
sistema puede ser complementado en cualquier momento con nuevas
opciones a fin de aumentar la potencia. Las actualizaciones para el software
de sistema y de inicio son adquiribles para poder usar nuevas funciones.

Tipo de proteccién

La caja de mando tiene tres camaras separadas. Una camara completamente
cerrada para la CPU, el Servopack, las tarjetas de entrada y salida (IP54).
Una camara cerrada para el transformador y una abierta para ventiladores,

etc.

Componentes

Clasificacion estandar

OPCION:

Caja de mando

IP54

Ventilador no clasificada
Motor y cable de sefial P67
Enchufe CEE P44

Robot Lea el manual del robot
Manipulador IP65
programador

Cables incorporados

Esquemas de circuitos eléctricos (planos elementales) para el cable interior
de la caja de mando DX100.

Modelo del mando

N° del plano

Estandar, todos los modelos

Doble, triple, todos los tipos

32
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53 Nivel de ruido

Punto de medicidn Emisién de
ruido *
1,2 m medido sobre el piso a una distancia de 1 m delante de la puerta de la caja de |64,4 dB(A)
mando.
1.2 m medido sobre el piso a una distancia de 1 m detras de la caja de mando. 62,6 dB(A)
1.5 m medido sobre el piso a una distancia de 1 m siguiente la caja de mando. 65,4 dB(A)
* Medido con ventiladores estandar.
54 Datos técnicos
5.4.1 Cajade mando
Dimensiones 800 (ancho) x 1000 (altura) x 650
(profundidad)
Peso aprox. 250 kg
Clase de proteccidn IP54
Sistema de enfriamiento |Enfriamiento indirecto
La temperatura ambiente 0° hasta +45° (funcionamiento)
debera ser de -10° hasta +60° (transporte y
almacenamiento)
Humedad atmosférica 90 % max. sin formacién de condensado

relativa

Alimentacién eléctrica trifasico 400/415/440 VCA con 50/60 Hz

E/S digitales 40 entradas/40 salidas (estandar)
(ampliable a 2048 entradas/2048 salidas)

Entradas/salidas 40 canales (opcional)

anélogas

Sistema posicionador Transmisor de valor absoluto / interfaz en
serie

pasos de CPM

Memoria del programa 200000 pasos, 10000 indicaciones y 15000

Interfaz RS-232C, Ethernet

E1102000035ES01
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5.4.2 Mantenimiento

Funciones Vigilancia del sistema, contador incorporado
para mantenimiento (p.ej., hora de conexion
del servovoltaje).

Autodiagnodstico Diferenciacién de averias y alarmas
principales e individuales e indicacion de los
datos

Display de alarma para Aviso de alarma para los aparatos periféricos

usuario

Display de alarma Avisos de alarma y su historial

Diagnéstico de E/S Sefiales simuladas de validacién y bloqueo

Calibracion TCP Calibracion automética en TPC
(Punto central de la herramienta)

5.4.3 Sistema de seguridad

Especificaciones

Sistema de seguridad con dos canales
(Parada de emergencia, bloqueo de
seguridad),

Interruptor de confirmacion con 3 posiciones,
Estandar europeo de seguridad (1SO10218)

Impedimiento de colisién

Areas para impedir colisiones y sector radial
de perturbacion

Deteccién de colisién

Control de las etapas del par de torsion de los
ejes del robot

Bloqueo de la maquina

Posibilidad de ensayar el aparato periférico
sin que el robot se mueva.

34
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5.4.4

Idioma de programacion

Idioma de programacion

INFORM llI

Mando para movimientos
robéticos

spline y circular

Movimiento de la articulacion, interpolacion

Configuracion de la velocidad

Movimiento de la articulacion (% del maximo)

Interpolacion (mm/seg; cm/min; pulgadas/
min)

Velocidad angular (°/seg)

Q

80

@ \E[ % MOTOMAN i
@ AT

1000

Af o At
@ J 800 ‘
©)

432BS6

X1

7
)
=) =
®
5 3
T /| T
4 i
@-'@ b
|
_® 4 .
®~ .@T e VT A

Fig. 1: DX100-Armario de distribucion

Interruptor de conexién y desconexion 9 Enchufe CEE 432BS6
de la alimentacion de la corriente
principal
Placa identificadora 10 Placa ciega
Pegatina de advertencia 11 Lea las observaciones (1) min. 500 mm
Manilla de llave 12 4 Tornillos de cancamo M16
Aparato portéatil de programacion (P.P) 13 Aire conectado
Tapa inferior 14 Introduccién de cable (a)

E1102000035ES01
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7 Indicacion del peso

15 Introduccién de cable (a)

8 Entrada de aire

16 Salida de aire

5.4.5 Manipulador programador

pueden editarse las tareas.

Dimensiones

169 (ancho) x 314.5 (altura) x 50
(profundidad)

Pantalla tactil

5,7" LCD a color (640 x 480 pixel)

Peso

0,986 kg

Sistema de coordenadas

Coordenadas de usuario, de herramienta
cuadrada/cilindrica y de la articulacion.

Configuracion de la
velocidad

Posibilidad de efectuar un ajuste fino durante
el modo TEACH.

Accesos rapidos

Posibilidad de usar las teclas de acceso
directo y los botones seleccionables por el
usuario en la pantalla

Kieli Idiomas mas importantes disponibles (en el
mundo entero)
Interfaz Ranura para Compact Flash, USB Port

Sistema operativo

Windows CE

Funcién:

SIN ACTIVAR

NINGUNA FUNCION (CIRCUITO
ELECTRICO ABIERTO)

POSICION CENTRAL

FUNCIONAMIENTO (CIRCUITO
ELECTRICO CERRADO)

PRESIONADA
CONJUNTAMENTE

NINGUNA FUNCION (CIRCUITO
ELECTRICO ABIERTO)

El manipulador programador esta equipado con teclas e interruptores con los
gue se efectla la programacién (Teachen) del robot y su posicionamiento y

En el lado trasero del aparato portatil de programacion hay un dispositivo de
confirmacién [interruptor (DSW)] que puede ser conmutado a tres posiciones.
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5.5

5.5.1

5.5.2

Es necesario soltar primero por completo el interruptor de confirmacion para
conmutar desde la posicidon presionada a la posicion central.

El interruptor de confirmacion no surte efecto si el circuito eléctrico de
seguridad funciona bien (todas las puertas cerradas y reiniciadas).

El servovoltaje puede conectarse mediante el interruptor de confirmacion si el
circuito eléctrico de seguridad funciona mal.

Lea la tabla con respecto a las combinaciones de conmutacion

No activada = OFF Presionada = ON Presionada fuertemente = OFF

Seguridad

Seguridad externa

El robot y sus dispositivos auxiliares tienen que estar rodeados por una
barrera de seguridad. Las entradas (puertas, portones, etc.) tienen que estar
protegidas mediante sistemas de bloqueo, dispositivos electrénicos u otros
similares. Todos los movimientos en el interior de la celda tienen que pararse
cuando la puerta o la entrada al sector de trabajo del robot estén abiertas. La
maquina tiene que reunir los "requisitos fundamentales de seguridad y salud"
respecto a la formay la construccién de la maguina conforme a la directiva
para maquinas de la CE antes de poner el robot en funcionamiento.

Funcion de parada de emergencia

Los circuitos eléctricos de la parada de emergencia corresponden a la
categoria 1 (EN 418, punto 4.1.5). El servomotor se para con voltaje y la
tension desaparece después de que éste se haya detenido. Los frenos
mecanicos se bloguean automaticamente para reforzar el proceso de frenado
si el motor no se detiene al cabo de 0,8 segundos.

E1102000035ES01
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5.5.3

Circuito de seguridad interno

El sistema de seguridad del Yaskawa DX100 es un sistema controlado por
software, de acuerdo con la EN 61508. Se trata de un sistema de seguridad
de dos canales segun la categoria 4 (EN 954--1).

CPUs dobles en NIO01 (PLD1 y PLD2).
CPUs dobles en NTUO1 (PLD3y PLD4).

Hay dos posibilidades para instalar el sistema de seguridad: desconectando
el servovoltaje de los ejes externos o sin efectuar una desconexion.

Con desconexion

El servovoltaje de cada grupo de ejes puede desconectarse
independientemente el uno del otro. Una unidad NTU controla cada grupo. La
sefial ON_EN controla la conexion y desconexion del servovoltaje. Un
sistema de seguridad externo controla la sefial ON_EN. El sistema externo de
seguridad determina el requisito para conectar o desconectar el servovoltaje
valiéndose de barreras fotoeléctricas, interruptores de seguridad, etc.

De este modo el eje externo puede moverse manualmente al usar el modo
PLAY (p.ej., en un sector de carga).

Sin desconexién

La maquina ha sido concebida como un grupo de mando. El servovoltaje de
un eje externo no se desconecta. El servovoltaje de un servomotor
permanece siempre conectado. Los interruptores mécanicos conectados con
un sistema externo de seguridad se encargan de controlar el motor. Ciertas
condiciones en el sistema externo de seguridad permiten o impiden que el
motor se mueva. Los interruptores reaccionan y el sistema de seguridad
desconecta la alimentacion del voltaje de todo el equipo si el servomotor
arranca.

Un eje externo no puede moverse con el modo manual de PLAY si se emplea
esa solucion.
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[ | Grupode mando del eje externo

|_ T Un grupo de mando ]
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Fig. 2: Disefio del sistema de seguridad

El Servopack controla cada servomotor.

El transformador conmuta la corriente alterna a una continua.

El contactor conmuta el voltaje a ON/OFF para el transformador.

La unidad NTU controla y vigila el contactor.

Placa de circuitos impresos NIO de la unidad NIF (CPU rack)

Mando externo del circuito eléctrico de seguridad (CPM o relé de seguridad)
Circuito de parada de emergencia

Control de dos canales del movimiento axial.
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5.5.4

Combinaciones de funciones de seguridad relacionadas con la
velocidad.
Modo SAF_F | FORCE | FST DSW | EXDSW | SSP2 | maxima SAF1
REPR OFF CON. OFF - - CON. | 16% CON.
REPR OFF CON. OFF - - OFF 2% CON.
REPR OFF CON. CON. | - - - 100% CON.
REPR CON. - - - - 100% CON.
TEACH - OFF OFF CON CON. CON. 16% CON.
TEACH | - OFF OFF CON CON. OFF 2% CON.
TEACH | - OFF CON. CON CON. - 100% CON.
TEACH | - CON. OFF - - CON. | 16% CON.
TEACH | - CON. OFF - - OFF 2% CON.
TEACH | - CON. CON. | - - - 100% CON.
(-) FUNCION SIN EFECTO
SAF_F CIRCUITO ELECTRICO DE SEGURIDAD
SAF_1 RELE PARA CONECTAR EL SERVO
FORCE LA ENTRADA DE FUERZA DESCONECTA TODAS
FUNCIONES DE SEGURIDAD
FST TEST A PLENA VELOCIDAD
DSW TECLA DE ACEPTACION
EXDSW INTERRUPTOR EXTERNO DE CONFIRMACION
SSP2 VELOCIDAD 2 ACTIVADA
PORCENTAJE DE LA VELOCIDAD MAS ALTA EN EL
MODO PLAY
< 100 % CORRESPONDE A LA VELOCIDAD
MAXIMA PROGRAMADA
16 % CORRESPONDE A 240 MM/SEG.
2% CORRESPONDE A 30 MM/SEG.
TEACH VELOCIDAD MANUAL CONFIGURADA EN LENTA,

MEDIANA, RAPIDA Y A IMPULSOS.
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INDICACION

& Lea el manual de funcionamiento para efectuar la
programacion

— T
0 MoV. 00 I B

0011 MOVJ VJ=100.00

MOVJ V=078

- Main Menu | short Gut | @ Tum on servo power / T @

Pulsador arranque 9 Tecla de aceptacién (Opci6n)
Pulsador Hold 10 Tecla Enter
Bot6n de parada de emergencia 11 Teclas de cifras / teclas de funcién
Ranura para tarjeta CF 12 Tecla tipos de movimiento
Tecla para paginas 13 Interruptor "hombre muerto”
Tecla de seleccion 14 Tecla del cursor
Teclas de velocidad 15 Display universal de salida
Teclas de ejes 16 Area de menu
17 Interruptor de seleccién de funciones
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6.1

6.1.1

Conexion en el circuito eléctrico de seguridad

Configuraciéon estandar

El mando DX100 esta equipado estandarizadamente con las conexiones de
seguridad mencionadas a continuacion:

Borne de conexion para el circuito eléctrico de seguridad

La conexion ubicada en ese circuito se efectia mediante el borne x18.
El borne se halla en el interior de la caja de mando.

Fig. 3: Borne X1
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Scc))rr]Ziigi Descripcion Egr:g;gﬁ Descripcion (E:;gr:r;jigﬁ Descripcion
-X5,1 EXHOLD+ -X6, 1 +24V -X2,1 PPESP3
-X5, 2 EXHOLD- -X6, 2 +24V -X2,2 PPESP3
-X5, 3 EXDSW1+ -X6, 3 SAFF1+ -X2,3 PPESP4
-X5, 4 EXDSW1- -X6, 4 SAFF1- -X2, 4 PPESP4
-X5,5 EXDSW2+ -X6, 5 SAFF2+ -X4,1 PPDSW1+
-X5, 6 EXDSW2- -X6, 6 SAFF2- -X4, 2 PPDSW1-
-X5,7 +24V2 -X6, 7 NC -X4, 3 PPDSW2+
-X5, 8 024v -X6, 8 NC -X4, 4 PPDSW2-
-X5, 9 GSIN11+ -X6, 9 NC -X4,5 DSW1+
-X5, 10 GSIN11- -X6, 10 NC -X4, 6 DSW1-
-X5, 11 GSIN12+ -X6, 11 SYSRUN+ -X4,7 DSwW2+
-X5, 12 GSIN12- -X6, 12 SYSRUN- -X4, 8 DSw2-
-X5, 13 GSIN13+ -X6, 13 EXESP1+

-X5, 14 GSIN13- -X6, 14 EXESP1-

-X5, 15 GSIN22+ -X6, 15 EXESP2+

-X5, 16 GSIN22- -X6, 16 EXESP2-

-X5, 17 GSOUT1+ -X6, 17 FST1+

-X5, 18 GSOUT1- -X6, 18 FST1-

-X5, 19 GSOUTFB1+ -X6, 19 FST2+

-X5, 20 GSOUTFB1- -X6, 20 FST2-

-X5, 21 GSOUT2+ -X6, 21 SSP+

-X5, 22 GSOUT2- -X6, 22 SSP-

-X5, 23 GSOUTFB2+ -X6, 23 EXSVON+

-X5, 24 GSOUTFB2- -X6, 24 EXSVON-

-X5, 25 024V

-X5, 26 024v

E1102000035ES01
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6.2

6.2.1

6.2.2

Conexion con los dispositivos fundamentales de seguridad
Puentes existentes

Los enchufes para el interruptor de seguridad y el boton externo de la parada
de emergencia Optimos estan puenteados por un jumper a la hora de la
entrega.

Sefal externa de parada de emergencia (EXESP)

Esta sefial se usa para conectar un boton de parada de emergencia de un
aparato externo. El servovoltaje se desconecta y la ejecucion del programa
se interrumpe al entrar esa sefial. El servovoltaje no se conectara mientras
esa sefal esté desconectada.

Los jumpers (J3 y J4) se hallan en el estado de entrega en la conexion X18
entre los bornes X6-13 y X6-14, asi como entre los bornes X6-15y X6-16. Un
circuito de parada de emergencia puede ser conectado.

X18 N
X6-13 L
X6-14
X6-15 1]
X6-16

Conectar el servovoltaje externo (EXSVON)

Esta sefial se emplea para conectar el mando de conexién para el
servovoltaje de un aparato externo. El servovoltaje se conecta cuando se
emita esta sefial. En este circuito no hay jumpers.

X18
X6-23 1

X6-24
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6.2.3

6.2.4

6.2.5

Parada externa (EXHOLD)

Esta sefial se usa para conectar el botbn HOLD (parada) de un aparato
externo. La ejecucién del programa se interrumpe cuando esta sefial se
emita. El sistema no puede ponerse en marchay el eje no puede desplazarse
mientras esta sefial esté desconectada. Un jumper (J6) esta enchufado
estandarizadamente y hay que retirarlo para usar esa funcion.

X18
X5-1

Circuito externo de seguridad (SAF_F)

Esta sefal desconecta el servovoltaje al abrir, p.ej., la puerta del dispositivo
protector. El servovoltaje se desconecta cuando la sefial Inter lock
(enclavamiento) se emita. El servovoltaje no se conectara mientras esa sefal
esté desconectada. Esta funcion sin embargo esta desactivada en el modo
TEACH (programacion).

Los jumpers (J1y J2) se hallan en el estado de entrega en la conexion X18
entre los bornes X6-3 y X6-4, asi como entre los bornes X6-5 y X6-6. Un
circuito de parada de emergencia puede ser conectado.

X18 _

—
X6-3 gl
X6-4

X6-5 gl
X6-6

Test a plena velocidad

Si se conectan simultaneamente ambos canales de entrada FST1 y FST2, el
robot se desplazara a la velocidad del modo PLAY cuando el DX100 funcione

E1102000035ES01
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6.2.6

6.2.7

con dicho modo. Si el DX100 se halla en el modo TEACH, se desplazara a la
velocidad de dicho modo.

Tenga en cuenta que la primera y la segunda velocidad de seguridad no
pueden ser seleccionadas. Una alarma se dispara cuando hay un solo canal
conectado.

Si FST no esta activado, la velocidad estara limitada por el circuito SSP.

X18
X6-17

- /|

X6-18
X6-19

X6-20

Velocidad de seguridad (SSP)

Respecto a los requisitos para activar SSP1 o SSP2.

€ Circuito eléctrico cerrado: La primera velocidad de seguridad
corresponde a un 16 % de la velocidad més alta en el modo PLAY (240
mm/seg. aprox.).

€ Circuito eléctrico abierto: La segunda velocidad de seguridad
corresponde a un 2% de la velocidad mas alta en el modo PLAY (30 mm/
seg. aprox.).

En el estado de entrega hay un jumper (J5) ubicado en la conexién X18 entre
los bornes X6-21 und X6-22 para configurar la velocidad de seguridad.

X18

X6-21 En el estado cerrado, se activa la
primera velocidad de seguridad. En el
estado abierto, se activa la segunda
velocidad de seguridad.

X6-22

Sefal de validacion para conectar el servovoltaje (ON_EN)

Conecte las lineas de sefiales ON_EN para que la funcién pueda conectar o
desconectar el servovoltaje de un solo servomotor cuando el sistema robotico
sea distribuido en diferentes sectores. Hay un cable de puenteo instalado
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6.2.8

6.2.9

porque esas sefiales no se usan para las unidades con especificaciones
estandar (observe la ilustracion de abajo).

Unos circuitos eléctricos dobles se utilizan para las sefiales de validacion
Servo_ON por motivos de seguridad. Extraiga los enchufes para puenteary
conecte el interruptor para la sefial EXOT de modo que ambas sefales de
entrada se conecten y desconecten simultdneamente. Una alarma se dispara
cuando se activa una sola sefial.

NTU-CNO6
B
+24V 1@ g
ONEN1 -2 I
ONEN2 -3 1

024V -4 I

Sobremarcha de eje externo (EXOT)

Se emplea para el ensayo de sobremarcha de una posicién final, p.ej., en una
pista. El servovoltaje esta desconectado y los frenos motrices permanecen
activados (conectados) si no hay sefial alguna.

Por motivos de seguridad se utilizan los interruptores redundantes = de dos
canales para las sefales de entrada EXOT. Extraiga los enchufes para
puentear y conecte el interruptor para la sefial EXOT de modo que ambas
sefales de entrada se conecten y desconecten simultaneamente. Una alarma
se dispara cuando se activa una sola sefal.

NTU-CNO6

11
+24V -5 4/
EXOT1 -6
EXOT2 -7 gl

024v -8

Salida de botdn de parada de emergencia

Los contactos adicionales y exentos de potencial del botén de parada de
emergencia ubicados en el aparato portatil de programacion se hallan en el
borne de conexion X18 situado en la puerta de la caja de mando. Estos
contactos funcionan siempre independientemente de que la alimentacion del
voltaje del DX100 esté conectada o desconectada.

E1102000035ES01
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Manipulador programador

-X18

X2-1 X2:1
X2-2 X2:2
LEZG X2:3
X2-4 X2:4

6.2.10 Dispositivo de validacién (PPDSW)

PPESP3+

PPESP3-
PPESP4+

PPESP4-

Los contactos adicionales y exentos de potencial del botén del interruptor de
confirmacién ubicados en el aparato portéatil de programacion se hallan en el
borne de conexion X18 situado en la puerta de la caja de mando. Estos
contactos funcionan siempre independientemente de que la alimentacion del
voltaje del DX100 esté conectada o desconectada. Esta funcion puede
usarse para iniciar o parar otra maquina con el aparato portatil de

programacion.

T— X18 |
X4-1

Ny
X4-3

\L X4-5 I
X4-7 @&

X4-2 @——

X4-4 Ii
X4-6

Relé de seguridad

| salida

X4-8 I

6.2.11 Sensor de colision (SCHOCK)

Para la conexion directa del sensor de colision de herramientas en la
linea de la sefal de dicho sensor.

1 Desconecte los bornes SCHOCK (-) y 24 VU del contactor de la
alimentacion de corriente NTU-CNO7.
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2 Conecte los bornes SHOCK (-) y 24VU en la linea de sefiales del sensor

de colision de

herramientas.

Para conectar el sensor de colisién de herramientas con el cable

estandar.

1 Desconecte los bornes SCHOCK (-) y 24 VU del contactor de la
alimentacion de corriente NTU-CNO7.

Conecte los bornes SCHOCK (-) en los bornes SCHOCK(-) del robot.

Tipo de borne de conexién de

Denominacién de bornes Tipo de clavija

sensor
SHOCK- (CNO07-4) PC-2005W PC-2005M
24VU (CNO07-3) PC-2005M PC-2005W

‘ Identificacion: +24VU ‘

NTU-CNO7

+24VU %
N -

SHOCK

Interruptor opcional para el sensor
de colision o el soporte plegable del

A
i}

L — — 4

estandar ‘

Identificaciéon: SHOCK |

NTU-CNO7

A

Interior del robotI Interruptor opcional para el
sensor de colision o el

/‘/‘soporte plegable del soplete
I
I
-

-4 / ' \ L _
Lo
estandar | Identificacién: SHOCK |
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2

Inspecciones

7.1 Inspecciones peridédicas

A ATENCION

conectado.

materiales.

? No toque el ventilador ni los otros aparatos cuando el voltaje esté

Si se ignora esta advertencia se pueden producir lesiones o dafios

EfectUe las inspecciones siguientes.

Herramientas Intervalo de control Intervalode | Comentar
requeridas control
Mando DX100 Fijese si las puertas Diariamente

estan completamente

cerradas.

Examine las juntas Mensualme

para ver si tienen nte

agujeros o estan en

mal estado.
Ventilador internoy | Proceso de prueba Sies Con voltaje
otro en el orificio necesario conectado
trasero
Paro de emergencia | Proceso de prueba Sies Con servovoltaje
painike necesario conectado
Interruptor "hombre | Proceso de prueba Sies En el modo
muerto” necesario TEACH
Bateria Fijese si hay una Sies

indicacion de una necesario

alarma o un aviso de

la bateria
Fuente de la Fijese si el voltaje de | Sies
corriente alimentacion es necesario

normal.
Cable para el Fijese sise hacaido | Sies
interruptor principal | el cable o si esta flojo | necesario

o roto.

Inspeccione el voltaje

correlacionado.?
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7.2

7.2.1

71.2.2

Inspecciones del DX100

Fijese si las puertas estan completamente cerradas.

?  Hay que hermetizar el mando DX100 para evitar que penetre aire del exterior que
contenga niebla aceitosa.

Asegurese de que las puertas del mando DX100 estén siempre completamente cerradas,
incluso cuando el mando esté desconectado.

?  Use lallave pertinente para abrir 0 cerrar las puertas de mantenimiento. Desconecte
previamente la alimentacion del voltaje en el interruptor principal. (CW: abrir, CCW: cerrar)
Cierre la puerta y gire la llave en el candado previsto para abrirla o cerrarla. Gire la llave
hasta que escuche un clic cuando cierre la puerta.

©O)

Fig. 4: Vista frontal del mando DX100

Fig. 4:Vista frontal del mando DX100

1 Interruptor principal

2 Cerrojo de la puerta

Fijese si las juntas tienen agujeros o estan dafadas.

?  Abrala puertay fijese si la junta alrededor de la puerta esta en buen estado.

?  Fijese si hay demasiada suciedad en el interior de la caja de mando DX100. Busque la

causa en ese caso, adopte contramedidas y limpiela de inmediato.

?  Cierre bien cada puerta y fijese si ellas estan cerradas herméticamente.

E1102000035ES01
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7.3 Inspeccion de los ventiladores

Inspeccione el ventilador si es necesario. Un ventilador dafiado puede
calentar mucho el interior de la DX100 y el sistema funcionard mal en
consecuencia.

El ventilador interno y el trasero funcionan cuando el voltaje est4 conectado.
Fijese si los ventiladores funcionan bien y si se percibe una corriente de aire
en la entrada y la salida.

®
=

<:I =,
Construccién de los ventiladores Construccién del ventilador
(Mando DX100 para baja potencia) (Mando DX100 para potencia mediay alta)

Fig. 5: Construccion de los ventiladores del mando DX100

Fig. 5:Construccion de los ventiladores del
mando DX100
1 Entrada de aire
2 Ventilador en el orificio trasero
3 Ventilador interno
4 Salida de aire

52

E1102000035ES01




Mando DX100

7.4

7.5

Si aparece el aviso: "Cooling fan in YPS power supply

stopped. Exchange fan", la causa puede residir en una

averia del ventilador (JZNC-YZUO1-E) dentro de la CPU

(JZNC-YPSO01-E) y por eso la alimentacion eléctrica de

YPS se interrumpe y es necesario cambiar entonces el
@ ventilador.

Si aparece el aviso: "Cooling fan in YPS unit stopped,
replace cooling fan", porque se ha parado la unidad YPS,
inspeccione el ventilador de la CPU (JZNC-YPS01-E) y
sustituyalo a la brevedad posible.

Inspeccion del boton de parada de emergencia

Este boton de parada de emergencia se halla en el aparato portatil de
programacion. Fijese si el servovoltaje est4 desconectado antes de que
ponga el robot a funcionar. Pulse el el boténde parada de emergencia
después de conectar el servovoltaje.

Inspeccion del interruptor de confirmacion

El aparato portatil de programacioén tiene un interruptor de confirmacién con 3
posiciones. Siga las instrucciones mencionadas a continuacion para ensayar
la funcion del interruptor de confirmacion.

1.) Conmute el interruptor selector con llave a "TEACH" en el aparato portatil
de programacion. Interruptor de seleccion de funciones con llave

REMOTO TEACH
REPR

E1102000035ES01
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7.6

2.) Pulse [Servo on READ] en el aparato portéatil de programacion. La lampara
[SERVO ON] emite sefales intermitentes.

2 a
Lz - CENEED -

Fig. 6: Luz intermitente, servo ON

Fig. 6:Luz intermitente, servo ON

1 Seleccionar servo ON

2 Servo ON

3.) Si pulsa levemente el interruptor de confirmacion, se conectara el
servovoltaje

Si pulsa fuertemente el interruptor de confirmacion, o lo suelta, se
desconectara el servovoltaje.

Si no se ilumina la ldmpara [SERVO ON] en (2) durante el

@ paso anterior, inspeccione lo siguiente:
?

® ? El botdn de parada de emergencia esta pulsado.

? Un dispositivo externo ha recibido la sefial de parada de
emergencia.

? Se dispara una alarma principal.

Inspeccidn de la bateria

El mando DX100 tiene una bateria que guarda los archivos importantes del
programa con los datos de usuario en una memoria CMOS.

La alarma indica que una bateria se ha descargado y tiene que ser cambiada.
El aviso "bateria débil" aparece abajo en el display del aparato portatil de
programacion.

Fijese en que el aviso arriba mencionado NO aparezca durante la revision.
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7.7

Prueba del voltaje de la fuente de alimentacion de corriente

Pruebe el voltaje en los bornes 1, 3y 5 del interruptor principal (Q1M) con un

aparato de ensayo.

inspeccionar

Puntos que hay que Bornes de conexion Valor correcto

Voltaje correlacionado

400/415/440V +/- 10%

Voltaje entre toma de entre 230/240/255V +/- 10%
tierra 1y E(R-E),
(Fase de tierra) 5y E(R-E)
entre 0V aproximadamente
3y E(S-G)

/WARNING f*

A\ ek
May cause
electric shock.
(Ground the earth terminel
based on local code.
— |ee

Interruptor principal
en el mando

Fig. 7: Interruptor principal

E1102000035ES01
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7.8

Inspeccion de fase abierta

Puntos que hay que
inspeccionar

Contenido

Inspeccione la toma de
alimentacion

Fijese si la toma de alimentacion para la corriente esta cableada de la
manera abajo ilustrada y si hay conexiones caidas, flojas o rotas.

Ensaye la alimentacion de
corriente en la entrada

Someta a prueba el voltaje de interrupcién de fase de la alimentacion de
la corriente de entrada con un aparato de ensayo.
(Valor normal: CA400/415/440V +10%, -15%)

Interruptor principal (Q1M)
Controles

Conecte el interruptor y pruebe el voltaje de interrupcién de fases de "2,
4, 6" del interruptor principal (Q1M) con un aparato de ensayo. Cambie
el interruptor (Q1M) si el voltaje no es normal.

1 (R%(S%(T)/l

oo/ i @wm

(I
2(0) 7 |4(V)| 6V,

V1

TP1
ACADO 41 5440\//2\)0v O,

‘% (FS1)
LT v AE2

CN555

Fig. 8: Inspeccion de fase abierta

Fig. 8:Inspeccion de fase abierta
1 Alimentacion eléctrica X4
2 Interruptor principal
3 Transformador
4 Fusible
5 Convertidor
6 Contactor de alimentacion de corriente
7 Filtro
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Descripcion de las unidades y de las placas de
circuitos impresos

A ADVERTENCIA

» Fijese si se apaga la lampara SERVO ON del aparato portatil de
programacion antes de manejar el robot cuando haya pulsado el botén
de parada de emergencia en el aparato portatil de programacion.

Si el robot no se puede detener en caso de emergencia, se pueden
producir lesiones o dafios de la maquina. Pulse siempre Teach Lock
antes de iniciar la funcién Teach-in. Botén de parada de emergencia en el
aparato portatil de programacion.

» Tenga en cuenta las siguientes reglas de precaucion cuando configure
programas definidos segun EN I1SO 10218-2 dentro de la zona de
trabajo del robot:

- Enlo posible, sitlese siempre de forma que pueda observar el robot
desde adelante.

- Aténgase siempre a los pasos de operacién prescritos.

- Conciba siempre un plan de huida por si acaso el robot se le acerca
inesperadamente.

- Debe garantizarse una zona de seguridad a la que pueda retirarse el
operario en caso de emergencia.

Los movimientos no intencionados o incorrectos del robot pueden
provocar lesiones.

« Asegurese de que nadie esté en la zona de trabajo definida segin EN
ISO 10218-2 y de que usted se halle en un sector seguro antes de
conectar la alimentacién del voltaje del mando DX100.

Se corre el peligro de sufrir lesiones si alguien choca contra el robot al
entrar en la zona de trabajo definida segiin EN ISO 10218-2. Pulse en el
acto el botdn de parada de emergencia siempre que surjan problemas.
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A ATENCION

L]

Realice siempre las siguientes tareas de prueba antes de instalar el robot
0 programar una nueva tarea. Elimine de inmediato todo defecto
detectado y cerciérese de que hayan sido ejecutadas todas las demas
medidas necesarias.

- Compruebe si existen dificultades con el movimiento del robot.

- Examine el aislamiento y el blindaje de los cables externos para
detectar dafios.

Cuelgue inmediatamente el aparato portatil de programacion en la
posicion prevista después de haberlo usado.

Pueden producirse lesiones o dafios en el manipulador programador si
éste se depositado sobre el robot, el piso o cerca de dispositivos y el robot
0 una herramienta colisiona con el mismo.

?

Medidas de precaucion al conectar las entradas duales

A ATENCION

< Conecte el interruptor (contacto) que conmuta simultdneamente las
sefiales dobles a ON y OFF.

< Sila configuracién de la hora para conectar y desconectar las dos
sefiales es incorrecta, aparecera una alarma. Observe la ilustracién
siguiente.

58

E1102000035ES01




Mando DX100

JZNC-YSUO1-1E

oT2_1+

I
CN211 .
-9 !

D)

£
) O / ®

oT2_1-

0OT2_2+

oT2.2 -

17
v

|
12,7 T ~-- |
7 |
,,,,,,,,,,, 4
1 Unidad de seguridad de la maquina
2 Retire el cable para puentear
3 Sobremarcha del eje externo
4 Conectar y desconectar al mismo
tiempo

A ATENCION

No conecte las dos sefiales en el mismo contacto.
(Use dos contactos separados)

Puesto que la alimentacién de voltaje para cada sefal serd a la
inversa, ocurriria un cortocircuito que podria dejar de funcionar al
mando DX100 cuando las sefiales estén conectadas en un mismo

contacto.
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I
S : \ ® /
+24V2 1% ' AN
o) 20] | \\\ ®
I
® 2%
024v — 2% | /
-/

1 Sefial de entrada 1

2 Sefial de entrada 2

3 Entrada para un sistema robético
4 Conmutador

5 El mismo contacto

8.1 Contactor de alimentacion de corriente

La unidad de alimentacidn de voltaje tiene una placa para controlar la
seguridad (contactor de red) (JARCR-YPCO01-1). El contactor (1KM, 2KM)
para el servovoltaje y el filtro de la red (1Z) conectan y desconectan el
contactor para el servovoltaje usando la sefial para el mando de la placa de
control de seguridad (contactor de red) y alimentan la unidad (con corriente
alterna trifasica 200/220V).

El voltaje (200/220 V de corriente alterna unifasica) alimenta al mando a
través del filtro de la red.
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Contactores de alimentacion de corriente

Modelo Tipo de robot
JZRCR- MH5L, MH6, MA1400, VA1400, MA1900, HP20D, HP20D-6,
YPUO1- 1 MH50, MS80, VS50, ES165D, ES200D

(CN6BO1)

‘ Nsm h
(2FU),(1FU) =i
0218010P(10A 250V) | @ W-il
L oa | W CN60T7
(4FU),(3FU)
GP25(2.5A 200V) 'T|‘ oy =l o
g J& (CN607)
7@ [EN(S!Hg ; SVMX1 SVMX2
(eneeo)
®
CNG12 “§f -
(CN605,CNB04,CNB03) \@m dlsw ®
N ) (CN608)
o =
==

(CN602)
Fig. 9: Contactor de alimentacién de corriente

Fig. 9:Contactor de alimentacién de corrientet
1 Entrada en la red principal 5 CA de la alimentacion del voltaje de
mando
2 Transmisor de contacto en la entrada del 6 CA del ventilador
mando
3 Salida de blogueo del freno 7 Fusible para la CA del ventilador
4 Salida del transformador 8 Fusible para la CA de la alimentacién
del voltaje de mando
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8.2

8.2.1

Placa de mando de los ejes basicos (SRDA-EAXAOQ1)

Placa de mando de los ejes basicos (SRDA-EAXAQ1)

La placa de mando (SRDA-EAXAO1) controla los servomotores de los seis
ejes del robot. Ella controla ademas el convertidor, el amplificador PWM vy la
placa de control de seguridad (contactor de red) de la unidad de alimentacion
de voltaje. La instalacion de una placa de control de ejes basicos para un
mando opcional (SRDA-EAXBO01) permite controlar el servoaccionamiento de

nueve ejes incluyendo los del robot.

La placa de mando del sistema de los ejes principales (SRDA-EAXA01)

cumple ademas las funciones siguientes.

?  Alimentacidn del voltaje de mando para los frenos

?  Sensor de colisién (SCHOCK) para el circuito de la corriente de entrada

? Circuito directo

@ (cN510)
©N513) @
® cns12)
- T UU/' ens11) ©
@ sy HDDDWWMDDQD S
2 E @E@D ) (CN514) (O
(CN508) g |
° "
WEE 0 58 onwon ©
@(CN518) Lol e
QDFLQE.“D“D N2 ©
% b=
. &o_ [ onsoy @
Oz 8 § e
S0 gD
D Lk i sy @
g — ensos) @

Fig. 10: Placa de mando de los ejes basicos (SRDA-EAXAO01)

Fig. 10:Placa de mando de los ejes basicos (SRDA-EAXA01)
1 Salida de alimentacion de la corriente del 10 Sefial AMP6 PWM
transformador

2 Sefial de mando del freno 11 Sefial AMP5 PWM

3 Unidad de seguridad I/F 12 Comunicacion del mando
4 Entrada directa 13 Comunicacién del mando
5 Sefial de mando del transformador 14 Comunicacion de E/S
6 Sefial AMP2 PWM 15 Comunicacion de E/S
7 Sefial AMP1 PWM 16 Caodificador de sefial
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8.2.2

8.2.2.1

Fig. 10:Placa de mando de los ejes basicos (SRDA-EAXA01)

Sefial AMP4 PWM

17

Entrada de alimentacién de la corriente de mando

Sefial AMP3 PWM

18

Entrada de la sefial de colision

Conexion para el sensor de golpes de herramienta (SHOCK)
Para la conexién directa del sensor de colisién de herramientas en la linea de la sefial
de dicho sensor.
1.) Desconecte los bornes SHOCK (-) y SHOCK (+) de la conexién DINAMIC
y de la placa de mando EAXA-CN512 para los ejes principales.
2.) Conecte los bornes SHOCK (-) und SHOCK (+) en la linea de sefiales del
sensor de golpes de herramientas. Use los bornes mencionados a
continuacion para conectar la linea de sefiales.
Denominacion de Denominacion de Denominacion de bornes
bornes bornes
SHOCK- TMEDN-630809-MA TMEDN-630809-FA
(elaborado por NICHIFU Co., Ltd.)
SHOCK+ TMEDN-630809-FA TMEDN-630809-MA
(elaborado por NICHIFU Co., Ltd.)
® ®
CN512 TMEDN-630809-FA (NICHIFU)
SHOCK+ ®
() '
-3 F4 l\ ‘ 777777777777 T
24V o ‘I . A
S ' B .
o J \ TMEDN-630809-MA 0 | ‘
h (NICHIFU) T ® |
AN R |
SHOCK N \‘ ! — ‘
F4 .’/ Vv ‘7 ,,,,,,,,,,, _
SHOCK- (/
TMEDN-630809-MA (NICHIFU)

Fig.

11: Conexion directa en la linea de sefiales del sensor de golpes de herramientas

Fig. 11:Conexién directa en la linea de sefiales del sensor de golpes

de herramientas

Placa de mando de los ejes basicos (SRDA-EAXA01)

2 Cable del robot (sefial)

3 Robot

4 Sensor de contacto (opcional)

5 Cable de sefiales del sensor de golpes
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8.2.2.2 Conexion del sensor de golpes de herramientas con el cable instalado en el robot

1.) Desconecte los bornes SHOCK (-) y SHOCK (+) de la conexion DINAMIC
y de la placa de mando EAXA-CN512 para los ejes principales.

2.) Conecte el borne SHOCK (-) con el borne SHOCK(-) del robot.

El cable instalado en el robot no esté conectado con el
@ sensor de golpes porque dicho sensor es opcional.
Observe los planos de distribucion eléctrica contenidos en
L] el manual del robot cuando conecte el sensor de golpes de
herramientas.

O]

SRDA-EAXA01OD @
CN512
-1 lil Al
+24V2 — ! -
1
SHOCK+ o
31 TMEDN-630809-FA (NICHIFU) -
B
o
H“ SHOCK- ! ©
- TMEDN-630809-FA (NICHIFU) 1
EN ¥ —
4 A L | |
SHOCK ” 7 —{ T 1 I T —F |
/ Y I___
SHOCK- (@/
TMEDN-630809-MA (NICHIFU) ®

Fig. 12: Conexion con el cable del robot

Fig. 12:Conexion con el cable del robot
1 Placa de mando de los ejes basicos (SRDA-EAXA01)
2 Robot
3 Sensor de contacto (opcional)
4 Empleo del cable del robot
5 Cable de alimentacion (PG)

Si se usa la sefial de entrada del sensor de golpes , se

% puede definir la manera como debe pararse el robot. Los
procedimientos son parar y desconectar la alimentacion
del servovoltaje. La seleccion del método para parar
seconfigura en la pantalla de aparato portatil de
programacion.
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8.2.3

Conexiones para Direct-in
€ Direct-in (Servo) 1 hasta 6

La sefial se usa para introducir una sefial de respuesta en las funciones de

busqueda.

0 NORMA

« PNP y NPN son posibles. PNP es la estandar en Europa

(SRDA-EAXA010)

i
|
CN514 | |
o2avBl L B1
AXDIN1 B3| | B3 ® oot
= AXDIN2 gl ! Ad ® (servo)2
[
AXDIN3 B4| - B4
" @ (Servo) 3
AXDINg As| A5 ® (Seno)a
AXDINS B5| | B5 ® (sero)s
ONg A6l | A ® (Servo)6
AXINCOM A3l ] A3
NI A1
24V ‘
i \®
. a
H i
i i
1 1
b ©_______ ‘ ;
i ® ! i
i (SRDA-EAXAQ1D) i |
H 1
| CN514 : o :
1
i 024vB— |
: AXDINI B3| . B3 |
| [3 ! H
i AXDIN2 A4I i Ad |
' AXDIN3 B4I T B4 i
] i 1
| AXDING asl i A5 i
| AXDINS B5I i 85 '
1 ]
! AXDING sl | A6 !
1
' AXNcOM A3 | | A3 i
1 ! :
' ml | Al ] \ .
i k2av2 ‘ !
: o [ ® '
i
:
1
1
:
1
1
i
1
:
1
1
:
:

JFA J2000 Series
@ | J21DF-20V-KX-L Maker: JST
Contact : SJ2F-01GF-P1.0(AWG20~24)

-*\L\a\parte del cableado es para el SLAVE que proporciona la alimentacion del
servovoltaje y la placa de mando de los ejes principales del robot esclavo,
SRDA-EAXAOL.

Fig. 13: Direct-in (Servo) 1 hasta 6

Fig. 13:Direct-in (Servo) 1 hasta 6

1 Placa de mando de ejes basicos
2 Adaptador DIN (opcional), nimero de pedido: 144475
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8.3

Fig. 13:Direct-in (Servo) 1 hasta 6
3 ENTRADA directa (SERVO)
4 Conecte el cable para puentear
5 Esclavo para el lado de mando coordinado
6 Conecte el cable para puentear
7 Enchufe adecuado
8 Placa de mando de ejes bésicos

CPU

8.3.1 Configuracion de la CPU
o Pore
JANCD-YIF01-0E
LED
(& o | &1 o
L ~® P CompactFlash
y ;
{ - @ p cN113) ®
o (CN106)
> Ce UsB
[ N
= %e1e)
PCISItX2  [@ ® (cN105) ®
/ (CN4)
A 4 /
UL B40
(CN103)
(]]Q @ Serial Port (RS232C)
& ® &
Fig. 14: Configuracion de la CPU (JZNC- YRKO1-1E)
Fig. 14:Configuracion de la CPU (JZNC- YRKO1-1E)
1 E/S I/F (comunicacién con YIU) 5 Accionamiento I/F (comunicacion con
EAXA)
2 Ranura PCI para el sensor de la placa X1 6 para el aparato portatil de programacion
3 Placa de circuitos impresos I/F del robot 7 Bateria
4 Placa de circuitos de mando 8 Para la red
8.3.2 Unidad y placa de mando en la CPU
8.3.2.1 Placade mando (JANCD-NCPO01)
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8.3.2.2

8.4

El mando de todo el sistema funciona a través de esta placa. Ella controla la
indicacién en el aparato portatil de programacion, las teclas de manejo, los
movimientos y calcula la interpolacién. Esta placa de mando tiene un interfaz
en serie para RS-232C y una conexion LAN (L00BASE-TX/10BASE-T).

Tarjeta de E/S (JZNC-YIFO1-E)

La tarjeta de E/S controla todo el equipo robético. Ella est4 conectada a
través de un interfaz de bus PCI con el lado trasero de la placa de mando
(JANCD-NCPO01). Conexion con la placa de mando de ejes basicos (SRDA-
EAXAOQLA) para transmisiones de alta velocidad.

CPS (JZNC-YPSO01-E)

Este aparato (JZNC-YPS01-E) suministra la corriente continua al mando (CC
5V, CC 24 V) (sistema, E/S, freno). El aparato ademés cuenta con una
funcién de entrada para conectar y desconectar la alimentacion del voltaje.

{g% - ﬁg cnisg) @O
(CN159) ()

(cN156/CN157) &

ovee
ot CN158
ot +5V)

CN156/157

-24V2) 1
e . (cN154/cN155) D
i

(.uwwzmc)mss CN153 @
= (CN153) &~
(

CN154
(+24V11+24V2)

CN153 [==§
e24v3) [

@ cnis1) cN152) ®

o151
(ACIN)

= INPUT
f i gg/ﬂsg:()\/ AC CN152
il o [f 50560Hz
Mk (RENOTE)

Fig. 15: CPU JZNC-YPSO1-E

Fig. 15:CPU JZNC-YPSO01-E
1 Conexion con la CPU 1
2 Conexion con la CPU 2
3 Salida de alimentacion de corriente de +24V2
4 Salida de alimentacion de corriente de +24V1/+24V2
5 Salida de alimentacion de corriente de +24V3
6 Telemando
7 Entrada de alimentacién de corriente alterna
8 Display de alarma del monitor
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NUmero Especificaciones
de posicién
Entrada Voltaje nominal de entrada: 200/220V CA

Margen permitido de voltaje: +10% hasta -15% (170 hasta 242V CA)

Frecuencia:

50/60Hz + 2Hz (48 hasta 62Hz)

68
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NUumero Especificaciones
de posicion
Voltaje CC+ 5V
de salida .
CC +24V (24V1: Sistema, 24V2: E/S, 24V3: freno)
Indicador
DISPLAY Color | Estado
FUENTE Verde | Se enciende cuando entra la alimentacion del
voltaje
Se apaga cuando las piezas internas bajo
tension estan exentas de voltaje.
(Entrada del estado de la alimentacion de
corriente)
POWER ON Verde | Se enciende cuando se conecta la sefial de
salida PWR_OK.
(Salida del estado de la alimentacion de
corriente)
+5V Rojo Se enciendo cuando hay un sobrevoltaje
superior a5V (en ON en caso de averia)
+24V Rojo Se enciendo cuando hay un sobrevoltaje
superior a +24 V (en ON en caso de averia)
FAN Rojo Se enciende cuando hay una averia en el
Voltaje Conmute el interruptor de seccionamiento del mando a la posicion ON para conectar
de mando el voltaje del DX100. Conecte luego el voltaje de mando. El interruptor de
ON/OFE seccionamiento del mando puede ser conectado y desconectado con un dispositivo

externo si el mando no esta ubicado directamente en el puesto de trabajo. En ese
caso lo activara un interruptor externo conectado al enchufe CN 152 de la red de la
manera abajo indicada. (CN152-1 y CN152-2 estan puenteados para el envio)

DX100
et e
® |
CPS-420F |
CN152 : ©)
-1 @
R-IN 4 ' S
SN |
R-INCOM 2 \3/’ |
|
|

Fig. 16: Conexiones a la red del mando

Lea "Conexion de WAGO" respecto al cableado de la conexion CN152.
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Fig. 16:Conexiones a la red del mando

Retire el posicionador de cortocircuito

Interruptor de ON/OFF de la alimentacion de la corriente de mando

Alimentacion de la corriente de mando

8.5 Frenos de la placa de mando (JANCD-YBKO1-E)

8.5.1 Frenos de la placa de mando (JANCD-YBKO1-E)

El panel del freno conecta y desconecta los frenos de los nueve ejes en total
(ejes del robot y ejes externos) de acuerdo con la sefial de mando de la placa
de los ejes principales (SRDA-EAXAO0L).

@ (cnaos)

® (cn404)

® (cn402)

@ (cN4o1)

® (cnaoo)

& JANCD
-YBKOI-1E
REV.C I
(cNa03) O
3154250 V.

Fig. 17: Frenos de la placa de mando (JANCD-YBKO1-E)

Fig. 17:Frenos de la placa de mando (JANCD-YBKO1-E)

Entrada de alimentacién de la corriente para los frenos

F1: Fusible

Salida de frenos

Conexién del interruptor de validacién de frenos

Entrada del circuito de seguridad del transmisor de contacto

Para cambiar la alimentacion externa de corriente

Entrada del comando para los frenos
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8.6

8.6.1

Tarjeta de E/S del robot (JZNC-YIUO2-E)

Tarjeta de E/S del robot (JZNC-YIUO2-E)

Hay cuatro enchufes digitales de E/S para la E/S del robot:

40 entradas y 40 salidas. Hay dos tipos de entradas y salidas: la E/S en
general y E/S especifica.

La ocupacion de la entrada/salida depende de la aplicacion. La entrada/
salida especifica es una sefial para decidir previamente la pieza. La entrada
y salida especifica se usa cuando los dispositivos externos de mando, como
los reguladores de almacenamiento y el mando central, controlan el robot y
los aparatos conectados como un sistema. Las E/As generales se usan
principalmente para emitir sefiales horarias al robot y a los aparatos
periféricos en los programas que requieren que el robot se mueva.

Mas informaciones sobre la asignacion de sefales estan contenidas en
"Ocupacion de las sefales de E/S generales”.

Las especificaciones para conectar el enchufe general de las sefales de E/S
del robot y las de E/S de inicio y parada estan contenidas en "Cable de
conexiéon general de E/S (CN306, 307, 308, 309)" y "Sefal especifica de E/S
para inicio y parada”.
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(9 (cN305)
(CN309)
(® (CN304) ‘ o
- o]
D1:24V2IN LED :
#\@%5 ﬁ CN308
=00 |l | %
® cNaoy) |t /
it
@ F1,F2 N |
i:‘ﬂgi g 3
i & 8
_© (eN302) : 'l‘ﬁl v (CN307)
nais| o] | O
5H e [z
(CN301) S :}/
® iy i (CN306)
® = ©
e
(CN300)
®

Fig. 18: Tarjeta de E/S (JZNC-YIU02-E)

Fig. 18:Tarjeta de E/S (JZNC-YIU02-E)

1 E/S digitales 6 Entrada directa (opcional)
2 Enchufe de cable de conexién 7 Proteccion por fusible de la toma de
alimentacion 3,15 A/ 250 V
3 S1: Interruptor giratorio 8 Para cambiar la alimentacion externa de
corriente
4 D2: Indicador LED de fusible dafiado 9 Salida de fuente de corriente
5 Consola de E/S 10 Entrada de alimentacion de corriente

€ Cable para la conexion general de E/S (CN306, 307, 308, 309)

Fijese por favor en el esquema de abajo para conectar el cable con los
enchufes generales de E/S (CN306, 307, 308, 309) de la unidad del robot
(JZNC-YIUO1-E). Use un cable trenzado y sin blindaje (El enchufe del cable y
el blogue de bornes de E/S son opcionales).
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{

» Einzelheiten Steckverbindungen A

| I
[ (Kabelseite) I ST T T T T T T T >
I B20 B1 I | = Einzelheiten Steckverbindungen C |
|\ — | I (Kabelseite) I
[T e I I B20 B1 I
| A20 AT | I I
ISteckverbinder Modell: FCN-361J040-AU (FUJITSU) I ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, I
I (geldteter Pintyp) I | A20 Al |
| Kappe ModellFCN-360C040-B (FUJITSU) | [ I
N ) I Steckverbinder Modell: 1903404-1 |
T T T T T T T T T T T T - I (Tyco Electronics Amp) (MT Typ) I
/
E/A Einheit e -
(JZNC-YIUO1-E)
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—1 —1
—— |/ E-/A-Kabel (YIU ~ extern) =
i I
|
_— |
[ I
N I
I L N
L] L] | Stecker C
CN307 CN306 <+
—1 —1 |
I
| E-/A-Kabel (YIU ~ Klemmenblock)
L )
I
I
I
7777777777777777777777777 I
Ve ~N

Einzelheiten Steckverbindungen B
CN306,307,308,309
B1 B20

Stecker B

/
\/

DDDDDDDDD [\ W —— O|0|0
Ol Tl e
Steckverbinder Modell: 1747053-1 | Deusn_TIFS553YS 21-187-3201 R 900}
; oJoJoJoJololo]ololo]ololo]olo]o]ololo]olo]o[o]o]o
\77777777(TXCBE|§CEODI887ATFL)4/ IR RN
iR
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ITOTTOTIOT

0 Y 0 T A T T P

EIAKI block Abstreiferlange: 10mm
-iémmenbloc! Anwendbares maximales Kabel Aufendurchmesser: &

Modell: TIFS553YS (KASUGA ELECTRIC)
Fig. 19: CN306 hasta CN309

€ Sefial especifica de E/S para inicio y parada

Las proximas sefales son especificas de la E/S para el inicio y la parada.
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?  Servo ON (dependiendo de la aplicacién: JZNC-YIUO02-E)

?  Servo externo ON (para todas las aplicaciones: blogue especifico
de bornes de entrada X18)

?  Inicio externo (dependiendo de la aplicacion: JZNC-YIU02-E)
?  Funcionamiento (dependiendo de la aplicacién: JZNC-YIUO2-E)

?  Parada externa (para todas las aplicaciones: bloque especifico
de bornes de entrada X18)

?  Parada de emergencia externa (para todas las aplicaciones: bloque especifico
de bornes de entrada X18)

. - /!
SEFf L
SNy

— \___
o 2]
o K«I \(IT
OFF \§ \

ON

OFF N

SetT:

Fig. 20: Diagrama de cronometraje

Fig. 20:Diagrama de cronometraje
1 Robot 5 Ejecucién
2 Con servovoltaje conectado 6 Parada externa
3 Servo ON 7 Parada externa de emergencia
4 Inicio externo 8 0,1 seg. 0 més tiempo

€ Ejemplo para el circuito secuencial de conexion del servo del aparato
externo

Solo es valido el flanco ascendente de la sefial de conexion del servo Esta
sefial conecta el servovoltaje del robot. Los lapsos de ajuste y reposicion
estan especificados mas abajo.
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® x| _
® X2 ® :
L | L ONCST
—©° © ~qn @—- | s +24VU
» ® A lxe:za Y
— —— I |xe:14. @
® 1 (EXSVON)
@ x3 (30011) |
t @—v ! JZNC-YIU02
| Tonaos  +24V0
v | A8
[~
i | (30011)
| Lo _
I _

Fig. 21: Circuito secuencial de conexién del servo

S

La cifra entre corchetes indica el nUmero de la sefial de
salida asignada a YIUQ2. PL: Lampara de control

Fig. 21:Circuito secuencial de conexion del servo

Servo ON PB

Confirmacion de conexién del servo

Comando para conexion del servo

Servovoltaje ON

Confirmacion de conexién del servo

Comando para conexion del servo

Conexién de entrada del sistema

Servovoltaje ON

Entrada conectada con servo externo

10

Unidad de E/S del robot

11

Salida conectada con el servo

€ Ejemplo para el circuito secuencial del inicio del aparato externo

Solo es valido el flanco ascendente de la sefial externa de inicio. Con esta
sefial arranca el robot. Establezca esta sefial con la configuracion de bloque
gue determina si el sistema puede comenzar a funcionar. Con la sefial de
Playback (RUNNING) se confirma que el robot se mueve realmente.
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®

Fig. 22: Circuito secuencial de inicio

DX100
PR AL T —
©) ® ® ® '
L (30011)  (30016) (30013) X5 ® | ,@EN.C'_Y'lf(l —
—o0 o— | [ ,H’— | CN308
B1
X3 |_' (20010)
— | | B18
[ Vi
@ x6 (30010) :

! -B18 T
+24VU

|
|
|
'@@

l._._._._..

S

La cifra entre corchetes indica el nimero de la sefial de

salida asignada a YIUOZ2.

Fig. 22:Circuito secuencial de inicio
1 Funcionamiento con botones
2 Con servovoltaje conectado
3 Modo PLAY activado
4 Aparece una alarma/error
5 Confirmacion de funcionamiento
6 Start (comando)
7 Funciona
8 Comando externo de inicio
9 Unidad de E/S del robot
10 Entrada externa de inicio
11 Funciona, etc.
12 Salida de inicio (30010), etc.

€ Conexion de la alimentacion externa de corriente para la E/S

La configuracion de fabrica emplea la alimentacion interna de corriente para
la E/S. Si usted usa la alimentacion externa de corriente para la E/S, haga la
conexion de la manera siguiente:
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1.) Retire el cable entre CN303-1 hasta -3 y CN303-2 hasta -4 de la unidad de
la E/S del robot.

2.) Conecte +24 V de la alimentacion externa de corriente a CN303-1.
Conecte luego 0 V a CN303-2 of de la unidad de E/S del robot.

Las especificaciones sobre la conexion del enchufe CN303 estan contenidas
abajo.

E1102000035ES01

77



Mando DX100

wzneyiuoz) O Wzneyiuz) O
CN303 24U e . CN303 +24VU
H i
- © ! F1
1 (EX24VIN) al i 1 (EX24VIN) —
i 3.15A

+24V

-3 (+24V)T

-4 (024V)

024V

-2 (EX024VIN) F2

I

!

¢ i ovo—
3A i i 3.15A

b -

-2 (EX024VIN) i

I
I
1
!
3A P[4y
1
I
1
i

024VU 0 +24V 024VU
-3 (+24V
d (+24V)

4 (024V)

024V

Con alimentacién interna de corriente

Con alimentacion externa de corriente

Fig. 23: Circuito principal de corriente de E/S

Fig. 23:Circuito principal de corriente de E/S

1 Unidad de E/S del robot
2 Alimentacion externa de corriente
3 Por parte del cliente

La alimentacion interna de la corriente de 24V de 1,5 A
aprox. del DX100 puede usarse para las entradas/
salidas.

Use la alimentacion externa de 24 V para amperajes
mas intensos y para aislar el circuito dentro y fuera del
mando DX100.

La alimentacién de corriente para el circuito eléctrico de
las E/S (+24 VU, 024 VU) tiene fusibles de 3 A (F1, F2).

No conecte el cable de la alimentacion externa de
corriente a los bornes de 24 Vy 0VU si ha activado la
alimentacion interna y la externa esta conectada a las
conexiones CN303-1 hasta -3 y CN303-2 hasta -4. Las
funciones pueden fallar si la alimentacion externa de
corriente esté conectada.
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8.7

8.7.1

Unidad de seguridad de la maquina (JZNC-YSUO1-1E)

Unidad de seguridad de la maquina (JZNC-YSUO1-1E)

Este aparato contiene circuitos dobles para la sefial de seguridad.

El aparato procesa las sefales externas de seguridad con los circuitos dobles
y controla la conexion y desconexion del contactor para la alimentacion del
servovoltaje de la unidad (JZRCR-YPU) de acuerdo con las condiciones
reinantes.

Las funciones principales del dispositivo de seguridad de la maquina estan
descritas a continuacion.

?
?

?

Circuito de E/S especifico del robot (sefial de seguridad de circuitos dobles)
Validacion de conexion de servo (ONEN) del circuito de entrada (circuitos dobles)
Sobremarcha (OT,EXQOT) del circuito de entrada (circuitos dobles)

Sefial del aparato de programacion PPESP, PPDSW, etc. Circuito de entrada (sefial de
seguridad de los circuitos dobles)

Circuito de salida de sefiales del mando del contactor (circuito doble)

Circuito de entrada de sefial de parada de emergencia (circuitos dobles)

@cenaon. (on214) O
JZNC-YSUOT-1E o) @
<
(%) (cN206) S
‘7 ; e cN212) ®
K= o
=
M @ . (cN216) @
(® (cN205) \,a -
§ | =| s cn211) ®
F1,F2: Fuse X - 5
3.15A/250V ==
_3.15A/250V =
all (cN210) ®
@ (cN201) °
(CN200) (CN215) =) @
(CN209)
PP IIF
® (cN203) N\ |
(CN208)

Fig. 24: Unidad de seguridad de la maquina (JZNC-YSUOQ1-1E)
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Fig. 24:Unidad de seguridad de la maquina (JZNC-YSUO1-1E)

1 Mando de contactor 1

2 Mando de contactor 2

3 FANALM, FANCTL, LAMP

4 X18 conexion

5 ONEN, EXONEN, EXOT

6 I/F entre las placas de mando de los ejes basicos

7 para el mando de los contactores 3y 4

8 Botdn de parada de emergencia de puerta

9 Enchufe de entrada OT

10 Enchufe de entrada en la red

11 Enchufe de salida en la red

12 I/F-OUT para la unidad de seguridad de la maquina

13 I/F para la conmunicacion entre las placas de mando de los ejes
basicos

14 I/F-IN para la unidad de seguridad de la maquina

15 I/F para la unidad de seguridad de la maquina
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8.7.2

Conexion para entrada de validacion de servo conectado(ONEN1 und
ONENZ2)

Conecte las lineas de sefiales ON_EN para que la funcién pueda conectar o
desconectar el servovoltaje de un solo servomotor cuando el sistema robético
sea distribuido en diferentes sectores. Hay un jumper instalado porque esas
sefiales no se usan para las unidades con especificaciones estandar
(observe el esquema de abajo).

Por motivos de seguridad, los circuitos eléctricos dobles se utilizan para las
sefales de validacion de servo conectado. Conecte el interruptor para la
sefal de modo que ambas sefiales de entrada se conecten o desconecten
simultdneamente. Una alarma se dispara cuando se activa una sola sefal.

Lea por favor el capitulo 8 "Funcion de mando individural para la alimentacion
del servovoltaje” del "Manual para funciones independientes y coordinadas"
con respecto al uso de las sefales de validacién de servo conectado”. Para la
conexién del enchufe CN211.

|
CNO06 '
. f ®
+24V/2 B 7 -
2 |, /
ONEN1 5 !
3 /
ONEN2 B

I
|
T
I
024V 5 I
I
I

Fig. 25: Entrada de validacion de servo ON

Fig. 25:Entrada de validacion de servo ON
1 Unidad de alimentacién de voltaje JZNC-YSUO1-1E
2 Retire el cable para puentear
3 Sefial de validacion para conectar el servovoltaje
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8.7.3

Conexion para la sobremarcha de un eje externo (EXOT)

La sefial de entrada para la sobremarcha de un eje externo no se usa en un
aparato con especificaciones estandar sin ejes externos. Un jumper ha sido
instalado para ese caso (observe el esquema de abajo).

Si es se requiere una sefal de entrada de sobremarcha para un eje que no
sea el del robot (p.ej., un eje externo), conecte los circuitos de entrada de
sefales de la manera siguiente:

Por motivos de seguridad se utilizan interruptores redundantes = de dos
canales para la entrada de sefiales de sobremarcha para ejes externos.
Conecte la entrada para la sefial de sobremarcha de un eje externo de modo
gue ambas sefiales de entrada se conecten o desconecten simultaneamente.
Una alarma se dispara cuando se activa una sola senial.

1.) Retire el jumper ubicado entre las conexiones CN211-5 vy -6, al igual que
los situados entre las conexiones CN211-7 y -8 del dispositivo de seguridad
JZRCR-YSUO1-1E de la maquina.

2.) Conecte el cable de sobremarcha para los ejes externos a las conexiones
CN211-5 y-6 y a las conexiones CN211-7 y -8 del dispositivo de seguridad
JZRCR-YSUO1-1E de la maquina.

Mas informaciones sobre la conexién del enchufe CN211 estan contenidas en
el capitulo 8.8 "Enchufe WAGO".

A ATENCION

* Retire el jumper de la entrada de sefial especifica antes de que
instale las lineas de entrada de sefales.

El desacatamiento de esta advertencia puede ocasionar lesiones o
averias mecanicas.
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ONEN2_1+
ONEN2_1-
ONEN2_2+
ONEN2_2-
Conexiény
desconexién
@ | I
oT2_1+ N yA |
oT2_1 0L ©
1= vy "
1 /l ﬁ\F
oT2_2+ 1\ 7 i #
12 ], |
o722 -
» D i \‘\F
|
|
|
|

Fig. 26: Limite excedido del eje externo

Fig. 26:Limite excedido del eje externo

1 Unidad de alimentacién de voltaje JZNC-YSUO1-1E
2 Retire el cable para puentear
3 Limite excedido del eje externo
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8.8

Enchufe WAG

Las conexiones CN211 con el dispositivo de seguridad de la maquina (JZNC-
YSUO1-1E), CN152 con la alimentacion del voltaje de mando (JZNC-YPSO01-
E) y CN303 con la unidad de E/St del robot (JZNC-YIUO1-E) son

enchufes WAGO.

La "herramienta de cableado para el enchufe WAGQO" es necesaria para
conectarlo.

La herramienta (3, 2 tipos en total) se suministran junto con el DX100.
Use la herramienta apropiada para el tamafo respectivo.

Efectue el cableado de la manera siguiente:

1.) Introduzca la parte A de la herramienta en uno de los agujeros previstos
para ella.

Fig. 27: ler. paso para el enchufe Wago

Unidad CPS: (JZNC-YPS01-E) CN152 Diametro méaximo exterior del cable: @ 4,1 mm
Longitud del rascador: 8-9 mm

Unidad de seguridad de la maquina: (JZNC-YSUO01-1E) Didmetro méaximo exterior del cable: @ 3,41 mm
CN211 Longitud del rascador: 7 mm
Unidad de E/S del robot: (JZNC-YIU02-E) CN303

Fig. 27:1er. paso para el enchufe Wago
1 Parte A
2 Enchufe WAGO (p.ej., modelo con 4
clavijas)
3 Cable
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2.) Introduzca el cable o retirelo presionando la herramienta hacia abajo (en
el sentido de la flecha).

Herramienta de conexion para el

Fig. 28: 2do. paso para el enchufe WAGO

3.) Extraiga la herramienta del enchufe. (Terminado)
Guarde la herramienta para usarla en otra ocasion.

€ Sefial externa de parada de emergencia

Esta sefal se usa para conectar un botén de parada de emergencia de un
aparato externo. Al entrar la sefial se desconecta el servovoltaje y el

programa se interrumpe. El servovoltaje no se conectara mientras se emita la
sefal.

A ATENCION

« Conecte el cable de sefiales después de que haya retirado el
jumper.

Si no retira el cable, corre el peligro de lesionarse o la maquina
puede dafiarse. La parada externa de emergencia no surte efecto
incluso cuando entre la sefial.
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JZNC
-YSUO1-1E

JANCD-
YSFO03

EXESP1+

EXESP1-

EXESP2+

EXESP2-

_____

Fig. 29: Conexion de la sefial externa de parada de emergencia

10l "

Fig. 29:Conexidn de la sefial externa de parada de

1 Blogue de bornes de entrada del sistema

2 Retire el cable para puentear

3 Sefial externa de parada de emergencia

€ Conector de seguridad

Conexiony
desconexién

Esta sefal sirve para desconectar el servovoltaje cuando la puerta del
dispositivo protector esté abierta. Conexion con la sefial de bloqueo del
enchufe de seguridad ubicado en la puerta del dispositivo protector. Al entrar
la sefal de bloqueo se desconecta el servovoltaje. Durante el tiempo que se
emita la sefal. El servovoltaje no puede conectarse. Fijese en que estas

sefales estén desactivadas en el modo TEACH.
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A ATENCION

Conecte el cable de sefiales después de que haya retirado el
jumper.

Si no retira el cable, corre el peligro de lesionarse o la maquina
puede dafarse. La parada externa de emergencia no surte efecto

incluso cuando entre la sefial.

DX100
JZNC JANCD ® |
ZYSUO1-1E  -YSFO3 X18 | ®
X6:3 l
SAFF1+ o |
X6:4 S<IIITs % ©)
SAFF1- >4 "
X6:5 / \\‘\
SAFF2+ % 7] |
Xe:6 | s<zzz-<V \
i’ ]
SAFF2- q |
| T+

Fig. 30: Conexion para el enchufe de seguridad

Fig. 30:Conexién para el enchufe de seguridad

1 Blogue de bornes de entrada del sistema
robético

2 Retire el cable para puentear

3 Interruptor de seguridad

Conexiény
desconexién
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€ Ejemplo de un sistema simple de seguridad

of©

In A InA

InB InB @
A A ®
B~ B

Fig. 31: Ejemplo de un sistema simple de seguridad

DX100
-X18

X6:13
X6:16

X6:15
X6:14

X6:4
X6:6

X6:5

X6:3

Fig. 31:Ejemplo de un sistema simple de seguridad
1 Interruptor de la puerta protectora
2 Rayo de luz
3 Reiniciar la puerta protectora
4 Reiniciar el rayo de luz
5 Parada de emergencia
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€ Test en marcha rapida

Esta sefial sirve para reiniciar el limitador de velocidad en marcha lenta para
la prueba con el modo TEACH.

La carrera de ensayo con el modo TEACH se efectla a toda velocidad si se
puentea este circuito de entrada de sefales.

Si es un circuito abierto, el estado de las sefales de entrada SSP determina

la marcha lenta:

— Marcha lenta (250mm/seq)

___________ bXtoo
JZNC JANCD 0} !
-YSUO1-1E  -YSFO03 -X18 !
!
X6:14 |
FST1+ & | ©
X6:18 T
FST1- & i
X6:19 i |
FST2+ & |
X6:20 | —L
FST2- & i
i
i

Fig. 32: Test con

marcha rapida

Fig. 32:Test con marcha rapida

Blogque de bornes de entrada del sistema
robético

Test a plena velocidad

Conexiény
desconexién
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€ Seleccidén lenta de los modos de funcionamiento

Esta sefal sirve para determinar la velocidad de la carrera de ensayo a alta
velocidad cuando el circuito de entrada de sefales esté abierto. Abrir: Marcha
lenta (250mm/seq)

DX100
e .
\
\
JZNC JANCD 0] !
-YSUO1-1E  -YSF03 -X18 |
\ ®
\
X6:21 | o
SSP+ . ; -
X6:22 | S~
SSP- -
|
|
|

Fig. 33: Seleccion lenta de los modos de funcionamiento

Fig. 33:Seleccion lenta de los modos de
funcionamiento

1 Blogue de bornes de entrada del sistema
robético
2 Retire el cable para puentear
3 Seleccidn lenta de los modos de
funcionamiento
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€ Servo externo ON

Esta sefial se emplea para conectar el mando de conexién para el
servovoltaje de un aparato externo. Al entrar la sefal se conecta el

servovoltaje.

DX100
|
|
JZNC JANCD ©) |
-YSUO1-1E  -YSF03 X18
|
|
X6:23 |
EXSVON+ |
-X6:24 ‘
EXSVON- |
\
\
\

Fig. 34: Servo externo ON

Fig. 34:Servo externo ON

1 Bloque de bornes de entrada del sistema
robético

2 Servo externo ON
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€ Parada externa

Esta sefial se usa para conectar un boton de parada de un aparato externo.
Al entrar la sefal se interrumpe el programa. El inicio y los movimientos de
los ejes no se validan mientras se emitiendo la sefal.

DX100

L 1

\

JZNC JANCD © ‘

-YSUO1-1E -YSF03 -X18 |
\ ®

\

-X5:1 ‘

EXHOLD+ < ‘

X5:2 | I

EXHOLD- B~ :

RS

\

|

\

Fig. 35: Parada externa
Fig. 35:Parada externa
1 Bloque de bornes de entrada del sistema
robético
2 Retire el cable para puentear

A ATENCION

e Conecte el cable de sefiales después de que haya retirado el
jumper.

Si no retira el cable, corre el peligro de lesionarse o la maquina
puede dafiarse. La parada externa de emergencia no surte efecto
incluso cuando entre la sefial.
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€ Interruptor externo

Esta sefial sirve para conectar otro interruptor de confirmacion diferente del
gue tiene el aparato de programacion con la funcién Teach-in con dos
operarios.

A ATENCION

« Conecte el cable de sefales después de que haya retirado el
jumper.

Los operariospueden sufrir lesiones o la maquina puede estropearse
cuando la parada externa de emergencia esté funcionando, incluso
cuando la entrada de sefiales no funcione.

DX100
T |
JZNC JANCD ) |
-YSUO1-1E  -YSF03 -X18 ! ®
|
X5:3 |
EXDSW1+ S :
X5:4 | I o)
EXDSW1- < | Conexién y
X5:5 / | desconexion
EXDSW2+ P 7 i |
X5:6 | TN
EXDSW2- i |
|
|

Fig. 36: Interruptor externo

Fig. 36:Interruptor externo
1 Bloque de bornes de entrada del sistema
robético
2 Retire el cable para puentear
3 Interruptor externo
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Nombre de
la sefial

Conexién
N° (X18)

Dos canales

Funcién

Ajuste de
fabrica

EXESP1+
EXESP1-

EXESP2+
EXESP2-

X6:13
X6:14

X6:15
X6:16

apropiados

Sefial externa de parada de emergencia

Esta sefial se usa para conectar un
botdn de parada de emergencia de un
aparato externo.

Al entrar la sefial se desconecta el
servovoltaje y el programa se
interrumpe.

El servovoltaje no se conectara mientras
se emita la sefal.

Puenteo
mediante
jumper

SAFF1+
SAFF1-

SAFF2+
SAFF2-

-X6:3
-X6:4

-X6:3
-X6:4

apropiados

Enchufe de seguridad

Se usa para desconectar el servovoltaje
cuando la puerta del dispositivo
protector esté abierta. Conexién con la
sefal de bloqueo del enchufe de
seguridad ubicado en la puerta del
dispositivo protector. Al entrar la sefal
de bloqueo se desconecta el
servovoltaje. Durante el tiempo que se
emita la sefial. El servovoltaje no puede
conectarse. Fijese en que estas
sefiales estén desactivadas en el modo
TEACH.

Puenteo
mediante
jumper

FST1+
FST1-

FST2+
FST2-

-X6:17
-X6:18

-X6:19
-X6:20

apropiados

Test a plena la velocidad

Se usa para reiniciar el limitador de la
velocidad lenta para la prueba con el
modo de programacion.

La carrera de ensayo con el modo
TEACH se efectla a toda velocidad si
se puentea este circuito de entrada de
sefales.

Si es un circuito abierto, el estado de las
sefiales de entrada SSP determina la
velocidad segura: La primera marcha
lenta (16 %) o la segunda (2 %).

Abrir

SSP+
SSP-

-X6:21
-X6:22

Seleccién de la velocidad segura

Esta sefial sirve para determinar la
velocidad de la carrera de ensayo
cuando el circuito de entrada de sefiales
esté abierto para el test a alta velocidad.
Abrir: Segunda marcha lenta (2 %)
Cortocircuito: Primera marcha lenta (16
%)

Puenteo
mediante
jumper
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Nombre de |Conexion |Dos canales |Funcién Ajuste de
la sefial N° (X18) fabrica
EXSVON+ | -X6:23 - Servo externo ON Abrir
EXSVON- | -X6:24
Se usa para conectar un interruptor para
el servovoltaje de un aparato externo.
Al entrar esta sefial se conecta la
alimentacion del servovoltaje.
EXHOLD+ | -X5:1 - Parada externa Puenteo
EXHOLD- -X5:2 mediante
Esta sefial se usa para conectar un jumper
botén de parada de un aparato externo.
Al entrar la sefial se interrumpe el
programa.
El inicio y los movimientos de los ejes no
se validan mientras se emitiendo la
sefal.
EXDSW1+ | -X6:3 apropiados Interruptor externo Puenteo
EXDSW1- | -X6:4 mediante
Esta sefial sirve para conectar otro jumper
EXDSW2+ | -X6:5 interruptor de confirmacion diferente del
EXDSW2- | -X6:6 gue tiene el aparato de programacion
con la funcién Teach-in con dos
operarios.
8.9 Salida de contacto del boton de parada de emergencia

Bornes de salida de contacto para el botdn de parada de emergencia en el
aparato portéatil de programacion. Estos estan instalados en el bloque de
bornes X18 X2 abajo a la derecha en el mando DX100.
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Estas salidas de contactos funcionan siempre independientemente de que la
alimentacion del voltaje del DX100 esté conectada o desconectada. (Estado
de la sefial de salida: contacto de trabajo)

A ATENCION

« No use el botén de parada de emergencia a partir de 24 VA, 0,5 A.

El desacatamiento de esta advertencia puede dafiar el aparato.

EXT
! [
@ -X18 I
®
|
|
PPESP3+
—_—— PPESP3+
-X2:1 © . =
| X2:2
. PPESP3
i é‘)———-——>PPESP3
|
: PPESP4+
—— 4+ — PPESP4+
\‘\'\ -X2:3 T >
'X24 | |
PPESP4
S é— — — 1— — = PPESP4

Fig. 37: Boton de parada de emergencia

8.10 SERVOPACK

El SERVOPACK estad compuesto de un convertidor y un amplificador PWM.
Hay dos tipos: Uno es el SERVOPACK con un convertidor combinado y un
amplificador PWM. Ambos aparatos estan separados en otros tipos.
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8.10.1 Descripcion del aparato

8.10.1.1 Convertidor

La corriente alterna (trifasica: CA200/220V) alimentada por el contactor la
transforma el convertidor y la transmite al amplificador PWM de cada eje.

8.10.1.2 Amplificador PWM

La corriente continua alimentada la transforma el amplificador en una
corriente trifsica para los servoaccionamientos.

8.10.2 Configuracion de SERVOPACK

Dispositivo de MH5L MH6 MA1400 VA1400
configuracion Modelo Modelo Modelo Modelo
SERVOPACK SRDA-MH5 SRDA-MH6 SRDA-MH6 JZRCR-MH6-14/00
Convertidor SRDA-COA12A01A |SRDA-COA12A01A | SRDA-COA12A01A |SRDA-COAL2A01A
PWM S SRDA-SDAOGAOLA |SRDA-SDA14A01A |SRDA-SDA14A01A |SRDA-SDA14A01A
Amplificador [} SRDA-SDAOGAOLA |SRDA-SDA14A01A |SRDA-SDA14A01A |SRDA-SDA14A01A
U SRDA-SDAOGAOLA |SRDA-SDA14A01A |SRDA-SDA14A01A |SRDA-SDA14A01A
R SRDA-SDA03AO1A |SRDA-SDAOGAOLIA |SRDA-SDAOBAOLA |SRDA-SDAOGAOLA
B SRDA-SDA03AO1A |SRDA-SDAOGAOLA |SRDA-SDAOGAOIA |SRDA-SDAOGAOLA
T SRDA-SDA03AO1A |SRDA-SDAOGAOLIA |SRDA-SDAOBAOLA |SRDA-SDAOGAOLA
- AMP7 SRDA-SDA14A01A

Dispositivo de MA1900 HP20D
configuracion HP20D-6
Modelo Modelo
SERVOPACK SRDA-MH20 SRDA-MH20
Convertidor SRDA-COA12A01A | SRDA-COAL2A01A
PWM S SRDA-SDA14A01A SRDA-SDA14A01A
Amplificador  f\ SRDA-SDA21A01A SRDA-SDA21A01A
U SRDA-SDA14A01A SRDA-SDA14A01A
R SRDA-SDAOGAO1A SRDA-SDAOGAO1A
B SRDA-SDAOGAOLA SRDA-SDAOGAOLA
T SRDA-SDAOGAO1A SRDA-SDAOGAO1A
] AMP7
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Dispositivo de MH50 MS80 VS50
configuracion Modelo Modelo Modelo
Convertidor SRDA-COA12A01AU | SRDA-COAI2A01AU  |SRDA-COA12A01AU
SERVOPACK SRDA-MH50 SRDA-MS80 JZRCR-MS80-71/00
PWM S SRDA-SDA71A01A SRDA-SDA71A01A SRDA-SDA71A01A
Amplificador [ SRDA-SDA71A01A SRDA-SDA71A01A SRDA-SDA71A01A
U SRDA-SDA35A01A SRDA-SDA71A01A SRDA-SDA71A01A
R SRDA-SDA14A01A SRDA-SDA14A01A SRDA-SDA14A01A
B SRDA-SDA14A01A SRDA-SDA14A01A SRDA-SDA14A01A
T SRDA-SDA14A01A SRDA-SDA14A01A SRDA-SDA14A01A
] AMP7 SRDA-SDA71A01A

Dispositivo de ES165D ES200D
configuracién Modelo Modelo
Convertidor SRDA-COA30A01A  |SRDA-COA30A01A
SERVOPACK SRDA-MS165 SRDA-MS165
PWM s SRDA-SDA71A01A  |SRDA-SDA71A01A
Amplificador [} SRDA-SDA71A01A SRDA-SDA71A01A
U SRDA-SDA71A01A  |SRDA-SDA71A01A
R SRDA-SDA35A01A SRDA-SDA35A01A
B SRDA-SDA21A01A  |SRDA-SDA21A01A
T SRDA-SDA21A01A SRDA-SDA21A01A
B AMP7

98

E1102000035ES01




Mando DX100

€ SERVO PACK configuracion para MH5L, MH6, MA1400, MA1800,
MA1900,
HP20D und HP20D-6

(cNss1) G
(CNs52A) GO

(cNs528) @

@cnsss) @ (oNsss)

@ (onssr) | 2 | _E CEIRO)
(@) (CNs55) Z

a2

) (CN513)
_ @uwn_| === oo

(CN509)

(@) (CN518)
@) (CNs17)
@ (oN516)

@) (oN515)

r B AR R OC00C)

DB000 0  mmicn

0 ooooon o @ 0 0 0
ey

= Wl

(cns0s) @

Fig. 38: La base EAXA estéa cerrada

Fig. 38:La base EAXA esta cerrada

1 Convertidor 19 Borne de puesta a tierra

2 Salida de potencia de mando para el 20 Base EAXA
amplificador externo

3 Salida de potencia de mando para el 21 Comunicacién del mando
amplificador de 6 ejes

4 Salida de alimentacion de corriente del 22 Comunicacion del mando
circuito principal de corriente para el
amplificador externo

5 Lampara de carga 23 Comunicacion de E/S

6 Tornillos de fijacion EXA para la base 24 Comunicacién de E/S
del robot (lado superior)

7 Placa de circuitos EAXA 25 Codificador de sefial

8 Sefial de mando del freno 26 Entrada de alimentacién de la corriente de
mando

9 Unidad de seguridad de E/S 27 Entrada de la sefial de colision

10 Entrada directa 28 Tornillos de fijacion EXA para la base del

robot (lado superior)
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Fig. 38:La base EAXA esta cerrada
11 Sefial de mando del transformador 29 Entrada de alimentacién de voltaje para el
circuito de potencia

12 Sefial AMP2 PWM 30 Resistencia regenerativa

13 Sefial AMP1 PWM 31 Borne de puesta a tierra

14 Sefial AMP4 PWM 32 Entrada de deteccién del contacto a tierra
15 Sefial AMP3 PWM 33 Sefial de mando del transformador

16 Sefial AMP6 PWM 34 LED del display de la alarma del monitor
17 Sefial AMP5 PWM 35 Entrada de alimentacién de la corriente de

mando
18 Tornillos de fijacion EXA para la base 36 Salida de potencia de mando para el
del robot (lado inferior) amplificador de 6 ejes

(AMP2,4,6-CN583) D

(AMP2,4,6-CN584)

ANMP2

(AMP2,4,6-CN581)

(AMP2.4.6-CN582) &

Fig. 39: Servopack MH5, MH6, MA1800, MA1900, HP20D y HP20D-6
(la base EAXA esta abierta)

Fig. 39:Servopack MH5, MH6, MA1800, MA1900, HP20D y HP20D-6 (la base EAXA esta abierta)
1 Alimentacion del voltaje para el 5 Amplificador de la alimentacion del voltaje
amplificador de mando
2 Salida de potencia del motor 6 Salida de potencia del motor
3 Sefial PWM 7 Sefial PWM
4 Amplificador de la alimentacion del 8 Alimentacion del voltaje para el amplificador
voltaje de mando
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€ Configuracion de Servopack para VA1400
(CN551) (39)

(G (cN554) (CN553)

@ /' onses) @

CN511)
- o (CN513) ©

@) (CN515 ] + o % B OO0

ﬂ «JoDoooma

Fig. 40: La base VA1400 EAXA estéa cerrada

Fig. 40:La base VA1400 EAXA esta cerrada

1 Convertidor 19 Borne de puesta a tierra

2 Salida de potencia de mando para el 20 Base EAXA
amplificador externo

3 Salida de potencia de mando para el 21 Comunicacién del mando
amplificador de 6 ejes

4 Salida de alimentacién de corriente del 22 Amplificador PWM con 9 sefiales
circuito principal de corriente para el
amplificador externo

5 Lampara de carga 23 Comunicacion de E/S

6 Tornillos de fijacion EXA para la base 24 Amplificador PWM con 8 sefiales (adelante)
del robot (lado superior)

7 Placa de circuitos EAXA 25 Amplificador PWM con 7 sefiales (detras)

8 Unidad de seguridad de E/S 26 Codificador de sefial

9 Sefial de mando del freno 27 Entrada de alimentacion de la corriente de
mando

10 Entrada directa 28 Entrada de la sefial de colision

11 Sefial de mando del transformador 29 Tornillos de fijacion EXA para la base del

robot (lado superior)

12 Sefial AMP2 PWM 30 Entrada de alimentacion de voltaje para el
circuito de potencia
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Fig. 40:La base VA1400 EAXA esta cerrada

13 Sefial AMP1 PWM 31 Resistencia regenerativa
14 Sefial AMP4 PWM 32 Borne de puesta a tierra
15 Sefial AMP3 PWM 33 Entrada de deteccion del contacto a tierra
16 Sefial AMP6 PWM 34 Sefial de mando del transformador
17 Sefial AMP5 PWM 35 LED del display de la alarma del monitor
18 Tornillos de fijacion EXA para la base 36 Entrada de alimentacion de la corriente de
del robot (lado inferior) mando
37 Salida de potencia de mando para el

amplificador de 6 ejes

(AMP1,3,5,7-CN584)

(AMP1,3,5,7-CN583)

(AmP2.4,6-CN83) (D

©®

) (AMP1,35,7-CN582) /

(AMP2,4,6-CN581)

(MP2:46-CN582) D

Fig. 41: La base VA1400 EAXA estéa abierta

Fig. 41:La base VA1400 EAXA esta abierta

1 Alimentacion del voltaje para el 5 Amplificador de la alimentacion del voltaje
amplificador de mando
2 Salida de potencia del motor 6 Salida de potencia del motor
3 Sefial PWM 7 Sefial PWM
4 Amplificador de la alimentacion del 8 Alimentacion del voltaje para el amplificador
voltaje de mando
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€ Configuracion de Servopak para MH50, MS80

(CNS51)
(CN552A)
CN5528

@ (ons3)

°

S[RVU%K
@ (cns) ,

G) (CNs55)
(CN510)

EIW Ok

N \ (oNs11) ®
ot

_H
‘\

’ \‘ (cNs14) @

= f‘—"\‘im (CN505)
‘LJ%P (oN503) @

Fig. 42: Servopack MH50 y MS80 (la base EAXA estéa cerrada)

Fig. 42:Servopack MH50 y MS80 (la base EAXA esta cerrada)

Convertidor 21 Base EAXA
Lampara de carga 22 Comunicacién del mando
Salida de la alimentacion de corriente 23 Comunicacion del mando

del circuito eléctrico principal

Salida del circuito eléctrico principal 24 Comunicacién de E/S
para ejes externos

Manilla superior 25 Comunicacion de E/S

Tornillos de fijacion EXA para la base 26 Codificador de sefial
del robot (lado superior)

Placa de circuitos EAXA 27 Entrada de alimentacion de la corriente de
mando
Unidad de seguridad I/F 28 Entrada de la sefial de colision
Sefial de mando del freno 29 Tornillos de fijacién EXA para la base del

robot (lado superior)
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Fig. 42:Servopack MH50 y MS80 (la base EAXA esta cerrada)
10 Entrada directa 30 Salida de potencia de mando para el
convertidor

11 Sefial de mando del transformador 31 Entrada de alimentacién de voltaje para el
circuito de potencia

12 Sefial AMP2 PWM 32 Resistencia regenerativa

13 Sefial AMP1 PWM 33 Borne de puesta a tierra

14 Sefial AMP4 PWM 34 Entrada de deteccion del contacto a tierra

15 Sefial AMP6 PWM 35 Sefial de mando del transformador

16 Sefial AMP5 PWM 36 Manilla superior

17 Sefial AMP3 PWM 37 LED del display de la alarma del monitor

18 Manilla inferior 38 Entrada de alimentacion de la corriente de

mando
19 Tornillos de fijacion EXA para la base 39 Salida de potencia de mando para el
del robot (lado inferior) amplificador de 6 ejes

20 Borne de puesta a tierra 40 Salida de potencia de mando para el

amplificador externo

(AMP2.4,6-CN583) ®

AMP1,3,5-CN583) (AMP2,4,6-CN582) (D)
J—\ /5 (AMP2,4,6-CN562) (O

g, [ 1

< IICAURS

@ (AMP1,35CN581) (AMP2.4,6-CNS84) (&

AMP2
AMP3
AMP4

(AMP2,4,6-CN581) )

[ANPL3 5CNGB4) [ANPS ]

() (AMP1,35-CN582)

Fig. 43: Servopack MH50 y MS80 (la base EAXA esta abierta)

Fig. 43:Servopack MH50 y MS80 (la base EAXA esta abierta)

1 Alimentacion del voltaje para el 5 Amplificador de la alimentacion del voltaje
amplificador de mando
2 Salida de potencia del motor 6 Salida de potencia del motor
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Fig. 43:Servopack MH50 y MS80 (la base EAXA esta abierta)

Sefial PWM

7

Sefial PWM

Manilla inferior

8

Alimentacion del voltaje para el amplificador
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€ Configuracion de Servopack para VS50

(CN551)
(CN553)
(CN552B)

(CN552A)
(CN554) ; @

5
SEN
@) (CNS57) s |

N ’ H (CN558) @
@ (cNs10) [3C o~ @
P era. =5 B M

(30) (CN555) "

@
(33) (CN509) ©
7@ oo (CN511)
(CNS08) (oNs13) ©
(CN514)

(CN531)

(28) (CN517,CN518)

(CN507) (1)
(CN502) (12)
(CN501) (13)

(@) (CN533)
CN504
@ (ONs15,0N616)_—
CN506
RO | (CNs06) (19
@
=03 [ (CN503)
@) (cN534) é{ e g . (cNs03) (18)

@) (CN535) (CN536)

Fig. 44: Configuracion de Servopack VS50 (la base EAXA esta cerrada)

Fig. 44:Configuracion de Servopack VS50 (la base EAXA estéa cerrada)

1 Convertidor 24 Borne de puesta a tierra
2 Lampara de carga 25 Base EAXA
3 Salida de la alimentacién de corriente 26 Comunicacién del mando

del circuito eléctrico principal

4 Salida del circuito eléctrico principal 27 Amplificador PWM con 9 sefiales

para ejes externos

5 Manilla superior 28 Comunicacion de E/S

6 Tornillos de fijacion EXA para la base 29 Amplificador PWM con 8 sefiales (adelante)

del robot (lado superior)

Amplificador PWM con 7 sefiales (detras)

7 Placa de circuitos EAXA 30
8 Unidad de seguridad I/F 31 Caodificador de sefial
E1102000035ES01
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Fig. 44:Configuracion de Servopack VS50 (la base EAXA esta cerrada)

9 Sefial de mando del freno 32 Entrada de la sefial de colisién
10 Entrada directa 33 Entrada de alimentacion de la corriente de
mando
11 Sefial de mando del transformador 34 Tornillos de fijacion EXA para la base del
robot (lado superior)
12 Sefial AMP2 PWM 35 Salida de potencia de mando para el
convertidor
13 Sefial AMP1 PWM 36 Entrada de alimentacion de voltaje para el
circuito de potencia
14 Sefial AMP4 PWM 37 Resistencia regenerativa
15 Sefial AMP6 PWM 38 Borne de puesta a tierra
16 Sefial AMP5 PWM 39 Entrada de deteccién del contacto a tierra
17 Tornillos de fijacion EXA para la base 40 Borne de conexion de la sefial de E/S
del robot (lado inferior)
18 Sefial AMP3 PWM 41 Manilla superior
19 Manilla inferior 42 LED del display de la alarma del monitor
20 Sefial de codificador (eje 9) 43 Alimentacion de la corriente de mando
21 Sefial de codificador (eje 8) 44 Alimentacién de la corriente de mando
22 Sefial de codificador (eje 7) 45 Alimentacién de la corriente de mando
23 Tornillos de fijacion EXA para la base

del robot (lado inferior)
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(AMP1,35,7-CN583) (AMP2.4,6-CN583) ()
@ (AMP1,35,7-CN81) (amP2.46-0N562) (D)
- _—

(AMP24,6-CN584) @

AMP2
AMP3 //
AMP4

AMP5
(AMP2,4,6-CN581) )
AMP6
(AMP1,35,7-CN584)
AMP7

@ (AMP1,3,5,7-CN582) : @

Fig. 45: Configuracién de Servopack VS50 (la base EAXA esta abierta)

Fig. 45:Configuraciéon de Servopack VS50 (la base EAXA esté abierta)
1 Amplificador de la alimentacién del 5 Amplificador de la alimentacién del voltaje
voltaje de mando de mando
2 Salida de potencia del motor 6 Salida de potencia del motor
3 Sefial PWM 7 Sefial PWM
4 Manilla inferior 8 Alimentacién del voltaje para el amplificador
9 Alimentacién del voltaje para el amplificador
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€ Configuracion de Servopack para ES165D y ES200D

DX100
TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC-YIUO02-E)
(3 (cNss3) (cnss1) D)
(9 cnsse) (CNS52A) (CN5528)
@—\@ = Y a— —ele, (D
o’ 2 E e L ®
@ (cnss7) A | onsse) ©
(CN558) (&)
(31) (CNss55) p| R
Qj Sac f ﬁ@
S A T | 9 Eﬁﬁg ©
(CN510) il | et Aﬂé_ﬂ; @

SERVOPACK

e@l®
. @ o= ig ’%%2 @ = @/@
/S == . ] T

(CN512)
] ©ons1) ®
(CN509) (cNs14) (9
(CN508) (enso7) (D)
(@) (CN518) (ons02) @D
(cNs01) (1D
(24) (CN517) —
(CN516) CR 2
CN503
(@) (cN515) fonste) 6
@ (CN506)
@
(cNs05) (1D

Fig. 46: Servopack para ES165D, ES200D (la base EAXA esta cerrada)

Fig. 46:Servopack para ES165D, ES200D (la base EAXA esta cerrada)
1 Convertidor 21 Base EAXA
2 Lampara de carga 22 Comunicacion del mando
3 Salida de la alimentacion de corriente 23 Comunicacion del mando
del circuito eléctrico principal
4 Salida del circuito eléctrico principal 24 Comunicacion de E/S
para ejes externos
5 Manilla superior 25 Comunicacion de E/S
6 Tornillos de fijacion EXA para la base 26 Codificador de sefial
del robot (lado superior)
7 Placa de circuitos EAXA 27 Entrada de alimentaci6n de la corriente de
mando
8 Sefial de mando del freno 28 Entrada de la sefial de colisién
9 Unidad de seguridad I/F 29 Tornillos de fijacion EXA para la base del
robot (lado superior)
10 Entrada directa 30 Salida de potencia de mando para el
convertidor
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Fig. 46:Servopack para ES165D, ES200D (la base EAXA esta cerrada)

11 Sefial de mando del transformador 31 Entrada de alimentacién de voltaje para el
circuito de potencia

12 Sefial AMP2 PWM 32 Resistencia regenerativa
13 Sefial AMP1 PWM 33 Borne de puesta a tierra
14 Sefial AMP4 PWM 34 Entrada de deteccién del contacto a tierra
15 Sefial AMP3 PWM 35 Borne de conexion de la sefial de E/S
16 Sefial AMP6 PWM 36 LED del display de la alarma del monitor
17 Sefial AMP5 PWM 37 Manilla superior
18 Manilla inferior 38 Alimentacion de la corriente de mando
19 Tornillos de fijacion EXA para la base 39 Alimentacion de la corriente de mando

del robot (lado inferior)
20 Borne de puesta a tierra 40 Alimentacioén de la corriente de mando

(AMP24,6CNsg3) ©
(AMP1,3,5-CNG83) (AMP24,6-CN582) ©
@
o)l \—of:) g |
ale |
[AMP1]
O N
(AMP1,3,5-CNS81) (AMP2,4,6-CN5B4)
M/ ©
(AMP1,3,5-CN584)
O,
(AMP1,3,5-CN582)
O,
Fig. 47: Servopack para ES165D, ES200D (la base EAXA esta abierta)

Fig. 47:Servopack para ES165D, ES200D (la base EAXA esta abierta)

1 Amplificador de la alimentacion del 5 Amplificador de la alimentacion del voltaje
voltaje de mando de mando

2 Salida de potencia del motor 6 Salida de potencia del motor
3 Sefial PWM 7 Sefial PWM
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Fig. 47:Servopack para ES165D, ES200D (la base EAXA est4 abierta)

Manilla inferior

8

Alimentacion del voltaje para el amplificador

9

Alimentacion del voltaje para el amplificador
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8.11 Ocupacion de las sefiales generales de E/S

8.11.1 Soldadura por arco

CN308 Connector — e —

10} e M Name Signg fepfinal
20010 |B1 External Start N — -+ —E
24VDC jr}z g__ZOOM Al |- NH—-4 -] A1 -1 A1
8mA max. - — -7 20012|B2 | Call Master Job N+ —++-8B —_ E
20013[A2 | AlemiErorReset | IN |4 — + - a2 |- — {_A2]
20014fB3 |- N -+-B3|—153
20015{a3 | Select Play Mode NH -4 _E —| A3
20016|B4_| Select TeachMode | IN |4 — = — B4 |- — E
20017 |A4 | - NH -4 4 A |- -1 A4
20020 | B5 gvrtglzf‘eb‘réndcﬂ Entrance NH -4 _'E_ - E
20021 | A5 grlgmgggaceZ Entrance NH— = _E_ — ﬂ
: 20022|B6_| Work Prohibited N — 1186 —12B¢
- = 20023]A6 | Work Response N — -+ —[ A6 [~ — 1_AS6]
hz 1 :— B7 | 024vU T — + —1.B7_[? — vy
e e A7 | 024U T — T A7 — {2y
b T | 30010 |B8 | Running ouTH — -+ —| B8 [T — 1_B8
¥l [t [ae [senoison outlt — 7 as I+ — A8
=== - 30012|B9 | Top of Master Job  [OUT4 — } — B9 — | B9
: 30013|A9 | Alarm/Error Occurred |OUTEF — = —1 A9 [T — 1.A9
30014|B10| Battery Alarm OuTlH — + —{B10 [T — m
30015 | A10 |Remote Mode Selected|OUTIF — T —| A10 |T — ﬂ
30016 /B 11 | Play Mode Selected  |OUTf4 — = —ﬂ — ﬂ
30017 |A11 | Teach Mode Selected [OUT|F — + —| A11 [T — 1 A1)
30020[B12] In Cube 1 ouTH — (B12 H+ — { B12]
: 30021 |/A12] In Cube 2 ouTH — + —{A12 [ — { A12]
O oo, || PR R B T T e T T
24VDC ] B 30023|A13 (continuousing Sequence) |OUTHF — T _'_ﬁ' - 'ﬂ
=" 514 | B 0 | 2
S0mA max. A14  — L Jaap—{A14
B15 L _ 1 _[Bi5H—{8B15] ,
A15 H — = —[a5 1 — {A15]
an B16]024VU H — 1 —{B16 [¢ — {oav
@ 1 A16]024VU - ——.-—'ﬁ' _-M '
am B17]024vU 1 — 1 —[B17 |9 — {oaavy
522‘:\\,/ s A17]024VU 1 — i _ﬂ —_ M
(24V,1A) —| B18|+24VU 1 — —| B18 ﬂ_l _____
¢ [a1s][2awu | _ L _[Ats H ¢ f2w
2 B1o[24vU 1 :} —[Bio H ¢ o]
024vY —__ [a19]+2awu [ — — —[AioH & ]
B20[FG 1 — + —B20 | " Fc |
-=r A20 L 1 —[A20] lo2avy|
.
.

* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1y -3,
CN303-2y -4, cuando esté usando unared externa.

Fig. 48: JZNC-YIU02-E (enchufe CN308) asignacion de E/Ay
esquema de conexién (para soldadura por arco voltaico)

Convertidor de conexion de la pieza de
empalme (opcional), nimero de pedido:

[
|
I
|

Fig. 48:JZNC-YIUO02-E (enchufe CN308) asignacion de E/A y esquema de conexion
(para soldadura por arco voltaico)

1 E/S
2 Alimentacion interna de corriente
3 Alimentacién externa de corriente
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CN308 Connector
® Name Signgl
. [CH External Start IN
avc DT -
IN
8mA max. =-—-- Call Master Job IN
Alarm/Error Reset IN
- IN
A3 | Select Play Mode IN
B4 | Select Teach Mode | IN
A4 |- IN
B5 | Dererencet Enrance | |y
A5 | Dierference? Entrance N
B6_| Work Prohibited IN
A6 | Work Response IN
B7 | 024VU
A7 | 02avU
F———— 30010 |B8 | Running OouT]
1 **—— 30011 |[A8 | Servois ON OUT]
_____ ! 30012|B9 | Top of Master Job  |OUT
30013)A9 | Alam/Error Occurred |OUT
30014{B10| Battery Alarm OoUT
30015 | A10 |Remote Mode Selected|OUT
30016 |B11 | Play Mode Selected  |OUT]
30017 |JA11 | Teach Mode Selected |OUT]
300201B12] In Cube 1 OUT]
: 30021 |A12] In Cube 2 OUT]
10} : 30022 |B13 | Work Home Position |OUT
Lar il 30023 | A1 3 [{aiermediate Stad OK o) [ouT
24VDC I~ B14
50mA max. = ———-
A14
B15
A15
daN B16]024VU
CN12 ® ——| A16]024VU
= 1 B17]024VU
4 |y | |a17[ooavu
24V
o (24V,18) — B18|[+24vU
o | ¢ A18]+24vU
+24VE -1 +24VU B19|24vU
Ve =2 (28} — A19]|+24VU
- I B20|FG
= A20
1

DX100

TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC-YIU02-E)

Convertidor de conexién de la pieza de
empalme (opcional), nimero de pedido:

Terminal
Number
H — —B1 F—
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* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1y -3,

CN303-2y -4, cuando esté usando unared externa.

Fig. 49: JZNC-YIUO01-E (enchufe CN309) asignacion de E/A y esquema de conexion

(para

FFig. 49:JZNC-YIUO1-E (enchufe CN309) asignacion de E/A y esquema de conexién

(para
1 E/S
2 Alimentacion interna de corriente
3 Alimentacion externa de corriente
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DX100
TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC-YIUO2-E)

Convertidor de conexion de la pieza de

CN308 Connector

empalme (opcional), nimero de

|
S
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|

w
X
2

|
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2
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|
w
X
w
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w
X
(&

|
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b
=
c

|

=S
b
=
c

|
=
b
<
c

o) o hﬂgniﬁnlr::,"“";: Name signdl l
20010 |B1 External Start N FFr— - —| B1
24VDC :p: ﬁ__ZOOH Al |- IN H — —| A1
8mA max. =—-— == 20012|B2 | Call Master Job IN H —4 — B2
20013|A2 | Alarm/Error Reset N —=+— A2
20014|B3 | - ~NH -+ 83
20015|A3 | Select Play Mode NH — :I: —| A3
20016 |B4 | Select Teach Mode INH ———| B4
20017 |A4 | - NH—+— g
20020 | B5 g!r(grrﬁgzteerzjcm Entrance N H — i —B5
20021 | A5 InrtghiEEndce ntrance NH—=—[a5
20022|B6 | Work Prohibited IN H — -+ —| B6
- 20023 |[A6 | Work Response N ¢ — j-— A6
b: | :— B7 | 024VU + — =+ — B7
L————lo— A7_| 024vU "—-l'—A7
T A 30010 |B8 | Running ouTH — + —| B8
*-l-— 30011 |Ag | Servois ON ouTlH — — — As
===~ - 30012|B9 | Top of Master Job OUT4 — i — B9
30013|A9 | AlamError Occurred |OUTIF — = = A9
30014|B 10/ Battery Alarm ouTl4 — + —{B10
30015 | A10 |Remote Mode Selected|OUTf — I— A10
30016 |B11 | Play Mode Selected  |OUT 4 — - — B11
30017 |A11 | Teach Mode Selected [OUTF — =+ — A11
30020{B12] In Cube 1 ouTH — ¥ —{B12
30021 |A12| In Cube 2 oUTH — —+ —| A12
O fm—— 30022 |B13 | Work Home Position OUTH — :I: —| B13
1 30023[{A13 Intermediate Start OK o [ouTH — —IA13
24VDC - ¢ B14WW | L
50mA max. = ——— 14 | B o
B15 H — -+ —|B15
A15 H — — —|A15
an B16|024VU H — + —|B16
CN12 @ —— A16]024vU H — —+ —|A16
[—'3 am B17]024vU 1 — ~ 517
= Bzzj\\// am A17]024vU L _[a17
_———— (24V1A) — B18|+24VU 1 — 1 —|B1s
® : 1 A18]+24VU H — — —|A18
e gl |
2 024y — A19|+24vu H — 4 —[A19
---A B20|FG 1 — - —[B20
-=r A20 H — 1+ —| A20

Terminal

Number

vs]
[a[:[el:elz [k [=l=]d

>
©)

w
2]

EE
©|

>
©

2
S

2

2
N

2
=

m
=
>

2
IS

X
o

=)
Ny
=
<
c

4
N
R
=
c

A=
N
R
=
c

T =
NS
RIR
2=
c| S

VAN

* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1y -3,
CN303-2y -4, cuando esté usando unared externa.

\

I
FURERY NI W G g -

NP S WY W S S

Fig. 50: JZNC-YIU02-E(enchufe CN306) asignacion de E/A y esquema de conexion
(para soldadura por arco voltaico)

Fig. 50:JZNC-YIU02-E(enchufe CN306) asignacion de E/A y esquema de conexion (para soldadura por arco

voltaico)
1 E/S
2 Alimentacién interna de corriente
3 Alimentacién externa de corriente
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Mando DX100

DX100

TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC-YIUO2-E) Convertidor de conexion de la pieza

de empalme (opcional), nimero de

N nnector - -
T o R e ) 1

@ [——— w umber
20010 |B1 | Exteral Start NH-+81 - 2—1———/____
v q}zﬂ_—zow INHE N -4+qa - AH-—————, :
8mA max. - — T 20012|B2 | Call Master Job NH-+d82 -2 —— — -9
20013|A2 | Alarm/Error Reset IN [ — ~ —E— - E—|— —_——_— -2
e |- N "_t—Bs__ B ———— —+ 4
2015|Aa | SelectPlayMode | v H — + - A3 |- —[ As|— — — - —— b |
2016]B4_| Select Teach Mode | IN H — T < B4 |- — [ BaH— — — - —_14
2017 |A4 |- IN --—{—AA,——ﬂ_,____/__ I
20020 |B5 g!r&stl;fig‘rte;ndcm Entrance N _E_ _ E _____ — T _4
a0 |ps | BeeerZEwace | v H — + A5 |- — | AS|H——— - ——4
2002|B6 | Work Prohibited IN —1 -1B86 - —| B6|——— - — -t
20023 |A6 | Work Response NH-——-(A6[— ﬂ—|————/———q |
B7 | 024VU T — T 187 ¢ — [#w I
A7 | 02wy 4 — 1: < A7 19— [ 11
30010|B8 | Running ourH —+ -{B8 |+ — ﬁ:|_____:__f_§ﬁ
30011 {A8 | Servois ON ouTi T — J: A8 T — ﬁ ———— | |
30012)|B9 | Top of Master Job  |OUTj — " —ﬂ - E ————— I I
3013|A9 | Alarmy/Ermor Occured |OUTHF — 1 =] A9 [T — [_A9) :l ————— | |
30014|B10| Battery Alarm OUTH _]I: —-B10 [T — ﬂ_. _____ | |
30015 | A10|Remote Mode Selected|oUTH — + = A10 H- — [ A10] j ————— I
30016 |B11 | Play Mode Selected |OUTH — - +B11 [+ — [ Bl fq — — — — - [
30017 |A11 | Teach Mode Selected |[OUTHF — 11: AT — ﬂ—' ————— : :
3020|812 In Cube 1 ouTH — + B2} — ﬂj _____ R
: 30021 {A12] In Cube 2 OUT--_t—ﬂ - ﬁ ———— | Do
0} L 30022 |B13| Work Home Position |OUTH — + —B13 [T — [ B13|q4— — — — - o~ Eﬁ%
: 30023 | A1 3 |BSTRe SR S O o) [OUTH — T~ [ A13 ] —qu ————— 4=
s TR IR R
mA max. = === A14 H — +— Jauafr—|[an o
B15 H — + {e5H — [B75] | : 5 :
A15 1. 1 -[ats fr —[A19] R
dan B16|024vU H — — —{B16 [¢ — |osvy | oo
Rl e 1 [a16]02evu H _i_ﬂ =[] | Lo
3 1 B17]024VU T — T —B17 [P — 04V | o
4| G 1 [a17]02avu = Tar7|¢ — [ | P
R (24V18) | B18|+24vU 1. } _E p [ — — = — — L__J

Ol |f e [ | o |
K - +24VU o [BioH ¢ 2w
e 2 024y T i:g +24VU H — ?|» —[A19H ¢ o] - tgj
—_—— r B20|FG H _T_E _E |
- A20 - T — A20 024U
|

* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1y -3,
CN303-2y -4, cuando esté usando unared externa.

Fig. 51: JZNC-YIU02-E(enchufe CN307) asignacion de E/A y esquema de conexion
(para soldadura por arco voltaico)

Fig. 51:JZNC-YIU02-E(enchufe CN307) asignacion de E/A y esquema de conexién (para soldadura por arco
voltaico)
1 E/S
2 Alimentacion interna de corriente
3 Alimentacion externa de corriente
4 significa relé interno
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Mando DX100

€ Entrada especifica (soldadura por arco voltaico)

Nimero |Denominacion de la entrada/ Numero |Denominacion de la entrada/
logico funcion l6gico funcién
20010 EXTERN START 20022 PROHIBIDO TRABAJAR (prohibicién de
Las funciones corresponden a las del generar un arco voltaico)
botén [START] del aparato portatil de Se prohibe generar un arco voltaico
programacion. Soélo es valido el flanco mientras se emita esta sefial. El arco
ascendente de esta sefial El flanco inicia voltaico comienza cuando esta sefial deje
el movimiento del robot (playback) Esta de emitirse en el area de generacion.
sefial es invalida cuando no esté Utilice esta sefial para ensayar la funcion
permitido un inicio externo de acuerdo de Teach-in.
con la ventana de estado playback.
20012 CALL MASTER JOB 20023 RESPUESTA (seudo-respuesta de
Sdélo es valido el flanco ascendente de conexién de arco voltaico)
esta sefial La parte superior del programa Esta es una seudo-sefial para los casos
robético se activa, es decir, la parte en que la sefial de prueba del arco
superior del programa maestro*les voltaico no esté disponible al alimentar la
invalida durante las funciones de corriente de soldadura. Establezca
playback y teach lock y también cuando normalmente esta sefial en ON (puente
la play master o el acceso no estén para OV)
permitidos (configuracion en la ventana
de estado de playback).
20013 ALARM/ERROR RESET 20026 WEAVING PROHIBITED
Cuando se dispara una alarma o aparece El balanceo esta prohibido mientras se
una averia y la causa ha sido emita esta sefial. Use esta sefial para
solucionada, la sefial reinicia la alarma o ensayar los pasos y los movimientos
la averia. programados sin balancear.
20015 SELECT PLAY MODE 20027 SENSING PROHIBITED
El modo PLAYBACK se activa cuando el Se prohibe tocar el arco voltaico mientras
interruptor selector del aparato portatil de se esté emita esta sefial. Use esta sefial
programacion esté en la posiciéon para ensayar los pasos y los movimientos
"REMOTE". Sélo es valido el flanco programados cuando haya un sensor de
ascendente de esta sefial La activacion arco voltaico instalado.
del modo TEACH tiene la prioridad
cuando esta sefial esté asignada junto
con otra sefial de activacion de modo.
Esta sefial es invalida mientras no se
deba activar el interruptor externo de
modo.
20016 SELECT TEACH MODE
El modo TEACH se activa cuando el
interruptor selector del aparato portatil de
programacion esté en la posicion
"REMOTE". Mientras esta sefial se emita
no pueden activarse otros modos. Esa
sefial tiene prioridad incluso cuando haya
otra activa que permita la seleccion del
modo TEACH.
20020 INTERFERENCE 1 ENTRANCE

PROHIBITED

El robot conmuta al estado de espera
(con el servovoltaje en ON) si él intenta
entrar dentro del &rea del cubo 1
mientras se emita esta sefal. El robot
comienza a moverse durante la etapa de
espera tan pronto desaparezca la sefial.
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Mando DX100

PROHIBITED

El robot conmuta al estado de espera
(con el servovoltaje en ON) si él intenta
entrar dentro del area del cubo 2
mientras se esta emitiendo esta sefial. El
robot comienza a moverse durante la
etapa de espera tan pronto desaparezca
la sefal.

Numero |Denominacién de la entrada/ Numero |Denominaciéon de la entrada/
I6gico funcién I6gico funcion
20021 INTERFERENCE 2 ENTRANCE

* 1 Un MASTER JOB es un programa al cual se puede acceder con CALL
MASTER JOB. Las otras funciones corresponden a las de los programas
normales. El programa principal que controla los subprogramas activados
inmediatamente después de conectar el voltaje se suele configurar como un

MASTER JOB.

€ Salida especifica (soldadura por arco voltaico)

NUumero |Denominacion de la salida/ NUmero Denominacion de la salida /

l6gico Funcion logico Funcién

30010 RUNNING 30021 IN CUBE 2
Esta sefial avisa que el programa se esta La sefial se emite cuando el TCP actual
ejecutando. (Esto significa que el se halla dentro de una zona predefinida
programa esté procesando y que el (cubo 2). Use esa sefial para evitar
estado del sistema es "Esperar a inicio perturbaciones ocasionadas por otros
reservado” o que se esta ejecutando una robots o posicionadores.
carrera de ensayo). Este estado de la
sefial corresponde a [START] en el
aparato portatil de programacion.

30011 SERVO IS ON 30022 WORK HOME POSITION (IN CUBE
Esa sefial avisa que el servovoltaje esta 32)*2
conectado, que el procesamiento interno La sefial se emite cuando el TCP actual
ha terminado como definicién de posicion se halla dentro de la zona de la posicion
y que el sistema esta esperando el de salida de trabajo). Use esta sefial para
comando de inicio. Esta sefial comprobar si el robot se halla en la
desaparece cuando el servovoltaje esta posicion de inicio.
desconectado. Se puede usar para el
diagnostico de estado del DX100 para un
inicio externo.

30012 TOP OF MASTER JOB 30023 INTERMEDIATE START OK

Esta sefial avisa que la posicién de
ejecucion esta en el punto superior del
programa maestro. Esta sefial puede
usarse para confirmar la activacion del
programa maestro."?

Esta sefial se conecta cuando el robot se
mueve. La sefial desaparece cuando la
linea ejecutada actualmente sea
desplazada con el cursor o cuando
aparezca editado HOLD (parar) mientras
se efectlia el movimiento. Por ese motivo
puede usarse esa sefial para bloquear el
reinicio después de una parada. La sefial
se emite también en el modo Teach y hay
que referirla junto con la sefial "modo
Teach activado".

E1102000035ES01
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Nimero |Denominacion de la salida/ Ndimero Denominacion de la salida /
l6gico Funcién l6gico Funcion
30013 ALARM/ERROR OCCURRED 30024 GAS SHORTAGE (MONITOR)
Esta sefial avisa que se ha disparado una Esta sefial esta activa durante el tiempo
alarma o que ha ocurrido una averia. En gue se emita la sefal de falta de gas de
el caso de que se dispare una alarma la fuente de corriente de soldadura.
principal, la sefial permanece hasta que
la alimentacion de corriente se
desconecte.
30014 BATTERY ALARM 30025 WIRE SHORTAGE (MONITOR)
Esta sefial avisa que es muy bajo el Esta sefial se activa mientras se emite la
voltaje de la bateria para la memoria de sefial de defecto de cable de la fuente de
copia de seguridad del codificador y hay la corriente de soldadura.
gue cambiar la bateria. La pérdida de los
datos a causa de una bateria descargada
puede traer graves consecuencias. Por
eso recomendamos usar esta sefial como
una de alerta.
30015 REMOTE/PLAY/TEACH MODE 30026 WIRE STICKING (MONITOR)
hasta SELECTED La prueba de resistencia del cable a
30017 Esta sefial avisa el modo configurado fundirse se efectla automaticamente
actualmente. Estas sefiales se cuando el arco voltaico esta
sincronizan con el interruptor de desconectado. Si el sistema detecta un
seleccion de modos en el aparato portatil cable fundido, la sefial se emite hasta
de programacion. La sefal perteneciente que el problema sea validado.
al modo activado se conecta.
30020 IN CUBE 1 30027 ARC SHORTAGE (MONITOR)

La sefial se emite cuando el TCP actual
se halla dentro de una zona predefinida
(cubo 1). Use esa seiial para evitar
perturbaciones ocasionadas por otros
robots o posicionadores.

Esta sefial se emite durante el tiempo
que esté activada la sefial de falta de
arco voltaico de la fuente de corriente de
soldadura.

1) Esta sefial no se emite durante el funcionamiento del sistema.

2) El cubo de la posicion de salida de trabajo y el cubo 32 son idénticos.
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Mando DX100

8.11.2 Transporte (manejo)

DX100
TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC-YIU02-E)

CN308 Connector

Nu@b' umm' Name Signdl

o N ¢CF 20010 |B1_| External Start N H

24VDC :gt ﬂ__ZOOH Al |- IN H

8mA max. —-— - 20012|B2 | Call Master Job IN H

: 20013|A2 | Alarm/Error Reset IN |

20014|1B3 | - IN |

20015|A3 | Select Play Mode IN H

20016 |B4 | Select Teach Mode IN H

20017 |A4 | - IN H

20020 |85 g\rtgrr‘f“e;teendca Entrance | N H

20021 | A5 Interference2 Entrance N H

20022|B6 | Work Prohibited N H

————— 20023 JA6 | Work Response N H

h’_— | :— B7 | 024vU ]

L —-Ts | A7 | 024VU ]

-———— 30010 {B8 | Running OUTH

1 **—l—— 30011 |A8 | Servois ON OUT |

- 30012|B9 | Top of Master Job __ |OUT |+

30013JA9 | Alarm/Error Occurred [OUT

30014|B10| Battery Alarm OUT |+

30015 | A10 |Remote Mode Selected|OUT [

30016 {B 11 | Play Mode Selected  [OUT

30017 [A11 | Teach Mode Selected |OUT |

30020]B12] In Cube 1 OUTH

30021 |A12] In Cube 2 OUTH

©  ,-__,|| [melerslvetone poton JoUTH

24VDC E*J__' 30023 f;\:j (continuousing Sequence) |OUT |
50mA max. = ———-

A14 1

B15 1

A15 1

an B16]024VU H

CN12 ° ] A16]024vU H

=3 am B17[024VU H

4 o b [a17[o2avu H

(24V1A) — B18]+24vU H

[ o A18|+24VU H

-1 +24VU B1o|72avU 1

-2 024VU — A19]+24VU 1

J__ B20|FG i

= A20 H

Convertidor de conexién de la pieza de
empalme

T T T T O T O A O A O B I O IR I
b b b A b s e b -

_Eh

2

m

o
IS

>
IS

@O NN OO [0 O;

)
©

>
©

2
o

=
o

2

=

2
N

X
N

2
@

=
@

2
>
|
2
I

A4 [T —1A14 |
[B15 1 — {B15] .
'a15 H — {A15
el = ] |
[A16 [ — Jo2avy| -
[B17 |9 — Joavy
IA17 [ — {02av] |
B8 | Y =
A8 | Jaao |
IB19 | Jaavu
[A19 | o] !
e |
[A20 | [024vU]
.

* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1y -3,
CN303-2y -4, cuando esté usando una red externa.

|
|
|
b e e e e
|
|
|

Fig. 52: JZNC-YIU02-E(enchufe CN308) asignacion de E/A y esquema de conexion
(para el manejo)

Fig. 52:JZNC-YIU02-E(enchufe CN308) asignacion de E/A y esquema de conexion (para el manejo)

1

E/S

2

Alimentacion interna de corriente

Alimentacion externa de corriente

E1102000035ES01

119



Mando DX100

DX100

TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC-YIU02-E)

CN308 Connector

0] hum‘bﬁﬁumber Name Sign:
N o=H 20010 |B1 | External Start IN
8mA max. --— - 20012|B2 | Call Master Job IN
20013| A2 | Alarm/Error Reset IN
20014|1B3 | - IN
20015| A3 | Select Play Mode IN
20016 | B4 | Select Teach Mode IN
20017 |A4 | - IN
00|85 g\r(gr:figni'(eer:’cm Entrance IN
20021| A5 | ierference? Entrance N
: 2002{B6_| Work Prohibited IN
————— 20023| A6 | Work Response IN
b:_— ] :— B7 | 024VU
LT | A7 | 02avU
re " A 30010 | B8 | Running OouUT
}*—‘—— 30011 |A8 | Servois ON OUT|
_—=-- 30012|B9 | Top of Master Job__|OUT]
30013JA9 | Alarm/Error Occurred |OUT
30014|B10| Battery Alarm OUT|
30015 | A 10 |Remote Mode Selected|OUT
30016|B11 | Play Mode Selected  |OUT
30017 |A11 | Teach Mode Selected |OUT]
30020|B12]| In Cube 1 ouT
30021 |A12] In Cube 2 OUT|
©  ,--__,|| [Eeieioluetonsposion JouT
24VDC ]ﬂ*__‘ 30023 /;:j (continuousing Sequence) |OUT|
50mA max. == ——-
A14
B15
A15
dn B16024VU
1 A16|024VU
1 B17]024VU
1 A17]024VU
—| B18|+24vU
— A18]|+24VU
B19|+24VU
— A19]+24VU
J__ B20|FG
= A20

Convertidor de conexién de la pieza

de empalme (opcional), nimero de

olp|®|>|w
I
|

o|>|o|>|o > ||| o>
o|o|o|N|N oo oo
I

I I
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>
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=
|
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=
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=
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>
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b b b At - - A b A

* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1y -3,
CN303-2y -4, cuando esté usando unared externa.

Fig. 53: JZNC-YIU02-E(enchufe CN309) asignacion de E/A y esquema de conexién
(para el manejo)

Fig. 53:JZNC-YIU02-E(enchufe CN309) asignacion de E/A y esquema de conexion (para el manejo)

1

E/S

2

Alimentacion interna de corriente

Alimentacién externa de corriente
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DX100 Convertidor de conexion de la pieza
TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC-YIU02-E) de empalme (opcional), nUmero de

CN308 Connector - - —|
L Comect iand Terminal
® Numbdrunte Name Signd ferminal
Ny ¢ -+ -8B

20010 |B1 | External Start IN H " 1=
24vDC 3 ﬁ__zooﬂ A1 |- IN Ff — - - —
8mA max. =—-—-—

20012|B2 | Call Master Job N H —+ - I
20013|A2 | Alarm/Error Reset N H — - I
20014|1B3 | - N H -+ _ _

20015|A3 | Select Play Mode N H
20016 |B4 | Select Teach Mode IN H

20017]A4 |- N H — 1+ — - -

20020 |85 g‘r‘aer::ebﬁ?ﬁ Entance | 1N H — 4 -]
2oi[as | EeEmemEmre | H — -+ —[As - —
: 20022|B6 _| Work Prohibited N | — T - =
-— =7 20023 |A6 | Work Response NH-4 - - —
bt | :— B7 | 024VU T — 7 1 -
ikl S A7 | 02VU T~ T -
remTy 30010|B8 | Running OUTH — —+ —| -
| *—'—— 30011 JA8 | Servois ON OUTHT — T —1 -

o(P|m|>|o(>|o|>|o|>|e|>|T]>|o]|>
Oolo|o|NIN|[olo|lon|lolR R ]|X|INVIN]=
I
|
SIS
IR w W w
EEBEHNERERERERERE

-==- - 30012|B9 | Top of Master Job_ [OUTH

30013|A9 | Alarm/Error Occurred |OUT ]
30014|B10| Battery Alarm OUTH
30015 | A10 |Remote Mode Selected|OUT |

|
>
©
|
>
©

11
bbb e R b A b e e b e
11
>[w
5
[
>|w
s|a

30016 |B11 | Play Mode Selected ~ |OUT j4 — —ﬂ —_ ﬂ

30017 {A11 | Teach Mode Selected [OUTf — + — A11 — 1A

30020[B12] In Cube 1 outH — + {B12 H — {B2]

30021 [A12] In Cube 2 ouTH — + —{A12 | — { A2

30022 |B13| Work Homse Pogition OUTH — + —{B13 [T — 1.B13]

r———- 30023 | ar | memedae St ok ool — 4 A H — {ATS

00 T o | Sy

' A14 H— 1 —{aaH—1{A14

B15 H — + —[s15H — {815

A15 H — = —[A15 [+ — {AT5]

an B16)024VU H — 1 —|B16 [ — {0y

Nz g 1 A6 024VU | _[Ai6|¢ — {ooavy

3 - [B17[o2avu H — — —B17 [9 — {ozavy

4 | Y b1 [a17]02av0 H — 1 [ai7 e — {2y

R (24V,18) | B18|+24VU H — 1 [51s] 20
1O — A18[+24vu H — + —[A18] vy
| 32335 | - 2 B19|+24VU H— 1B 24
! 2 Q24 — A19]+24vU H— - —[A19 240U
Lo B20[FG H — + —[B20]| F6
J;_ A20 H — L _[A20] [02avU]

]

* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1y -3,
CN303-2y -4, cuando esté usando unared externa.

Fig. 54: JZNC-YIU02-E (enchufe CN306) asignacién de E/A y esquema de conexién
(para el manejo)

Fig. 54:JZNC-YIU02-E (enchufe CN306) asignacion de E/A y esquema de conexién (para el manejo)

1 E/S
2 Alimentacion interna de corriente
3 Alimentacion externa de corriente
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DX100

TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC-YIU02-E)

CN308 Connector
o N foH i ém:e; E N?sme S:zn
20010 xternal Start
24VDC 3* ﬁ—_ZOOM A1 |- IN
BmA max. = - 20012|B2 | Call Master Job N
: 20013|A2_| Alam/Error Reset | IN
20014|B3 | - IN
20015|A3 | Select Play Mode IN
20016 |B4 | Select Teach Mode IN
20017 |{A4 | - IN
0020 |B5 | Bergenee Eance | |y
20021 [A5 | merferenceZ Entrance N
20022|B6_| Work Prohibited IN
_————— 20023 |A6 | Work Response IN
j}: o B7 | 02svy
LTy | A7_| 024vU
L | 30010 {B8 | Running OUT]
L **J—— 30011 |A8 | Servois ON OUT
————- 30012|B9 | Top of Master Job __ |OUT
30013|A9 | Alarm/Error Occurred |OUT
30014|B10| Battery Alarm ouT
30015 | A10 |Remote Mode Selected|OUT
30016 |B 11 | Play Mode Selected  |OUT
30017 |A11 | Teach Mode Selected [OUT]
30020|B12] In Cube 1 ouUT
: 30021 JA12] In Cube 2 OUT|
® f—— _ -, 30022 {B13 | Work Hum;;ogi;ion ouT
24VDC T *.I__‘ 30023 213 1sing ouUT
50mA max. = ———4
A14
B15
A15
dan B16024VU
CN12 o b A16]024vU
= am B17{024VU
24V
0V —1— A17]024vU
(24V,1A) b B18|+24VU
*— A18|+24VU
B19|+24VU
1 A19[+24VU
i B20|FG
= A20

Convertidor de conexién de la pieza
de empalme (opcional), nimero de pedido:

Terminal
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* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1y -3,
CN303-2y -4, cuando esté usando unared externa.

Fig. 55: JZNC-YIUO2-E (enchufe CN307) asignacion de E/A y esquema de conexion
(para el manejo)
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Fig. 55:JZNC-YIU02-E (enchufe CN307) asignacion de E/A y esquema de conexién (para el manejo)

E/S

Alimentacién interna de corriente

Alimentacién externa de corriente

significa relé interno
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Mando DX100

€ Entrada especifica (manejo)

Numero Denominacién de la entrada / NUumero Denominacién de la entrada /
I6gico funcién I6gico funcién
20010 EXTERN START 20021 INTERFERENCE 2 ENTRANCE
Las funciones corresponden a las del PROHIBITED
boton [START] del aparato portétil de El robot conmuta al estado de espera
programacion. Solo es valido el flanco (con el servovoltaje en ON) si él intenta
ascendente de esta sefial El flanco inicia de entrar dentro del area del cubo "
el movimiento del robot (playback) Esta mientras se emita esta sefial. El robot
sefial es invalida cuando no esté comienza a moverse durante la etapa de
permitido un inicio externo de acuerdo espera tan pronto desaparezca la sefial.
con la ventana de estado playback.
20012 CALL MASTER JOB 20026 TOOL SHOCK SENSOR
Solo es valido el flanco ascendente de Esta sefial esta conectada normalmente
esta sefial La parte superior del (NC). El aviso "HAND TOOL SHOCK
programa robdtico se activa, es decir, la SENSOR OPERATING" aparece en el
parte superior del programa DX100 cuando la sefal desaparece y
maestro*les invalida durante las ocurre una parada. La validacion en el
funciones de playback y teach lock y modo Teach aparece en el display de
también cuando la play master o el diagnéstico de la aplicacion de manejo.
acceso no estén permitidos Ajuste la funcion del sensor de golpes
(configuracion en la ventana de estado de la herramienta "NOT USE" en el
de playback). display de diagnostico de la aplicacion
de manejo cuando no utilice la sefial.
20013 ALARM/ERROR RESET 20027 LOW AIR PRESSURE
Cuando se dispara una alarma o Esta sefial esta conectada normalmente
aparece una averia y la causa ha sido (NO). XRC muestra una alarma de
solucionada, la sefial reinicia la alarma o usuario en el modo PLAY o0 un aviso en
la averia. el modo TEACH.
20015 SELECT PLAY MODE 20050 hasta |ENTRADA DE SENSORES 1 -8
El modo PLAYBACK se activa cuando el |20057 Las entradas 1 hasta la 8 estan
interruptor selector del aparato portatil controladas por instrucciones
de programacion esté en la posicién especificas de manejo de HSEN. Las
"REMOTE". Sélo es vélido el flanco entradas de los sensores 1 hasta 8
ascendente de esta sefial La activacion corresponden a HSEN 1 hasta 8.
del modo TEACH tiene la prioridad
cuando esta sefial esté asignada junto
con otra sefial de activacion de modo.
Esta sefial es invalida mientras no se
deba activar el interruptor externo de
modo.
20016 SELECT TEACH MODE

El modo TEACH se activa cuando el
interruptor selector del aparato portatil
de programacion esté en la posicion
"REMOTE". Mientras esta sefial se
emita no pueden activarse otros modos.
Esa sefial tiene prioridad incluso cuando
haya otra activa que permita la seleccion
del modo TEACH.
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Mando DX100

20020 INTERFERENCE 1 ENTRANCE
PROHIBITED
El robot conmuta al estado de espera
(con el servovoltaje en ON) si él intenta
entrar dentro del area del cubo 1
mientras se esta emitiendo esta sefial.
El robot comienza a moverse durante la
etapa de espera tan pronto desaparezca
la sefial.
*1 Un MASTER JOB es un programa al cual se puede acceder con CALL
MASTER JOB. Las otras funciones corresponden a las de los programas
normales. El programa principal que controla los subprogramas activados
inmediatamente después de conectar el voltaje se suele configurar como un
MASTER JOB.
€ Salida especifica (manejo)
Nimero |Denominacion de la salida/ Nimero |Denominacién de la salida/
légico Funcion l6gico Funcién
30010 RUNNING 30021 IN CUBE 2
Esta sefial avisa que el programa se esta La sefal se emite cuando el TCP actual
ejecutando. (Esto significa que el se halla dentro de una zona predefinida
programa esta procesando y que el (cubo 2). Use esa sefial para evitar
estado del sistema es "Esperar a inicio perturbaciones ocasionadas por otros
reservado” o0 que se esta ejecutando una robots o posicionadores.
carrera de ensayo). Este estado de la
sefal corresponde a [START] en el
aparato portatil de programacion.
30011 SERVO IS ON 30022 WORK HOME POSITION (IN CUBE
Esa sefial avisa que el servovoltaje esta 32)"2
conectado, que el procesamiento interno La sefial se emite cuando el TCP actual
ha terminado como definicién de posicién se halla dentro de la zona de la posicion
y que el sistema esta esperando el de salida de trabajo). Use esta sefial para
comando de inicio. Esta sefial comprobar si el robot se halla en la
desaparece cuando el servovoltaje esta posicion de inicio.
desconectado. Se puede usar para el
diagnostico de estado del DX100 para un
inicio externo.
30012 TOP OF MASTER JOB 30023 INTERMEDIATE START OK
Esta sefial avisa que la posicion de Esta sefial se conecta cuando el robot se
ejecucion esta en el punto superior del mueve. La sefal desaparece cuando la
programa maestro. Esta sefial puede linea ejecutada actualmente sea
usarse para confirmar la activacion del desplazada con el cursor o cuando
programa maestro.”™? aparezca editado HOLD (parar) mientras
se efectta el movimiento. Por ese motivo
puede usarse esa sefial para bloquear el
reinicio después de una parada. La sefial
se emite también en el modo Teach y hay
que referirla junto con la sefial "modo
Teach activado".
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Mando DX100

NUmero
l6gico

Denominacion de la salida /
Funcién

Namero
l6gico

Denominacion de la salida /
Funcién

30013

ALARM/ERROR OCCURRED

Esta sefial avisa que se ha disparado una
alarma o que ha ocurrido una averia. En
el caso de que se dispare una alarma
principal, la sefial permanece hasta que
la alimentacién de corriente se
desconecte.

30050
hasta
30057

VALVULAS MANUALES 1-4

Estas salidas estan controladas por
instrucciones especificas de manejo
HSEN.

Las vélvulas 1 hasta 4 corresponden a
HSEN 1 hasta 4.

30014

BATTERY ALARM

Esta sefial avisa que es muy bajo el
voltaje de la bateria para la memoria de
copia de seguridad del codificador y hay
gque cambiar la bateria. La pérdida de los
datos a causa de una bateria descargada
puede traer graves consecuencias. Por
eso recomendamos usar esta sefial como
una de alerta.

30015
hasta
30017

REMOTE/PLAY/TEACH MODE
SELECTED

Esta sefial avisa el modo configurado
actualmente. Estas sefiales se
sincronizan con el interruptor de
selecciéon de modos en el aparato portatil
de programacion. La sefial perteneciente
al modo activado se conecta.

30020

IN CUBE 1

La sefial se emite cuando el TCP actual
se halla dentro de una zona predefinida
(cubo 1). Use esa sefial para evitar
perturbaciones ocasionadas por otros
robots o posicionadores.

*1) Esta sefial no se emite durante el funcionamiento del sistema.

*2) El cubo de la posicion de salida de trabajo y el cubo 32 son idénticos.
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Mando DX100

8.11.3 Aplicacién general

TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC-YIU02-E)

DX100

Convertidor de conexién de la pieza
de empalme (opcional), nUmero de pedido:

CN308 Connector
1) e Iﬁu?nb{u:w"n; Name Signd !
20010[B1 | External Start NH——-8B1F—{BT]
24VDC :F}t ﬁ__mom A1 |- NH-+-a1 -1 A1
8mA max. —-— -7 20012|B2 | Call Master Job N H —:L|~ ez} - E
13[A2 | Aam/EmorReset | IN H — + —{ A2 |- — { A2]
20014[B3 | - N H—+-83}—183
20015|A3 | Select Play Mode N H — :I:_E— —{ A3
20016 [B4_| Select TeachMode | N H — ~ — B4 |- — { B4
20017]A4 |- IN-—i—i——ﬂ
o |Bs | Evenee | N H — 4+ < B85 - — 65
20021 | A ::r'\rt;r'flg‘rg:jCEZEmrance N H __.__E__ | As|
20022|B6 | Work Prohibited N I — T 186 |~ —1_BS
————— 20023 |A6 | Work Response IN | — -+ —| A6 [~ — 1_AS]
ht 19— [87 [ 0wy T — T 1871 — vy
=13 | a7 [ "—i—ﬂ — 1
=t 30010|B8 | Running oUTH — -+ —|.B8 IT — 1.B8|
T I3K [sort[as [ senoison ouTH — T a8 [t — 1 A8
_____ ! 30012|B9 | Top of Master Job__ |OUT - — } — B9 [t —1.B9
30013|A9_| Alam/Ermor Occurred [OUTHF — =+ —| A9 [T — 1_A9|
30014[B10| Battery Alarm ouTH — + —{B10 H — 1 B19]
30015 [ A 10| Remote Mode Selected|OUTH — $ —|A10 [+ — { A10]
30016]B11 | Play Mode Selected _[OUTH — + —{B11 1 — { B11]
30017 |A11 | Teach Mode Selected |OUT|H — 4 —{ A11 [T — | Al
30020[B12[ In Cube 1 ouTH — I—E —{B12
30021 |A12] In Cube 2 ouTH — — —ﬁ — 1A12]
0) 30022 |B 13| Work Home Position fOUTkE — :I: —B13 [T — 1.B13]
. 30023 | A13 e e e snce) [OUTH — + —{A13 | — {A13
gg\r:]?\cmax *JJ__‘ Bi4  — =~ —{B14fr — {B14]
' Al14 H — T —|A14 T — 1A14
515 | R
A15 H— = —[25 | — {A1]
| [B16[o2avu H —i—m — Joavy
CN12 ® — A16)024VU H — 1 TAt6 |9 — {ouv
-2 1 [B17[024wu H — 1 —[B17 |$ — {o2ew
e T Tarrfoav I _}_ﬁ _ [
(28V,18) b [B1s]2avU H — L {618 20
— A18]+24vU 1 P Ty 2wy
! = B19]+24vU H — jl —[B1e] 124
2 02wy — A19|+24vu H — = —[A19] il
B20|FG H — + —[B20] FG
J;_ A20 H - :I: —[A20 | [02avU]

* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1vy -3,
CN303-2y -4, cuando esté usando unared externa.

Fig. 56: JZNC-YIUO1-E(enchufe CN308) asignacion de E/A y esquema de conexién
(para aplicaciones generales)

Fig. 56:JZNC-YIUO1-E(enchufe CN308) asignacion de E/A 'y esquema de conexion (para aplicaciones generales)

1

E/S

2

Alimentacion interna de corriente

Alimentacién externa de corriente
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Mando DX100

DX100
TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC-YIUO2-E)

CN308 Connector
Logicalf Connectt Name Signd) Terminal
10) __ Numbdpiunte: Number |
20010 |B1 | External Start NFf——-8B1—
24vDC :g ﬂ__ZOOM A1 |- IN [ — '
8mA max. -- - 20012|B2 | Call Master Job IN H —1:
20013{A2 | Alarm/Error Reset IN H — ~ |
20014|B3 | - IN H —:I: '
20015|A3 | Select Play Mode N H — |
20016 |B4 | Select TeachMode | IN H — =~
2017 [A4 | - NH - :I: "
2000 |B5 g\rt;r‘"ini'(eer&cm Entrance NH — : |
20021 A5 | mererence? Entiance | N |t — !
20022|B6_| Work Prohibited IN —$
== 20023 [A6 | Work Response NH—~ |
hz 13 B7 | 02avu T~ :I: .
LTy A7_| 024VU T~
" 30010 {B8 | Running oUTH — — |
1 **J—— 30011 |JA8 | Servois ON OUT —‘J; o
- 30012|B9 | Top of Master Job _ [OUTjH —
3013|A9 | AlamvError Occurred [OUTH —
30014{B10| Battery Alarm OUTH —:I:
30015 | A10|Remote Mode Selected[OUT I — .
30016 |B11 | Play Mode Selected  |OUT 4 —
30017 JA11 | Teach Mode Selected |[OUT I — j|:
30020{B12] In Cube 1 OUTH — +
30021 |A12] In Cube 2 ouThr —
@ 30022 |B13 | Work Home Position [OUTH — :I:
=" 3003[a13 Intermediate §tart OK ouTH — —~
24VDC [ 814 < 1 _
50mA max. = ———4 i
A14 1.
B15 H—
A15 1 i
dan B16]024VU -
CN12 1) — A16]024VU H—
-3
A B17]024VU 1 j-|~
-4 523\\// 1 A17]024vU H — -
(24V1A) — B18]+24VU 1 .
—| A18|+24VU H —1
- +24VU B19|+24vU H — =~ —{B19 [+24VU |
-2 024y — _ |a19]+24wu H— :I:—W o]
B20|FG H — 1 {5620 FG |
S . T I T =l L

Convertidor de conexién de la pieza
de empalme (opcional), nGmero de pedido:

* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1y -3,
CN303-2y -4, cuando esté usando una red externa.

Fig. 57: JZNC-YIUO1-E(enchufe CN309) asignacién de E/A y esquema de conexion
(para aplicaciones generales)

Fig. 57:JZNC-YIUO01-E(enchufe CN309) asignacion de E/A y esquema de conexion (para aplicaciones generales)

1

E/S

2

Alimentacion interna de corriente

Alimentacién externa de corriente
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Mando DX100

DX100

TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC-YIU02-E)

Convertidor de conexién de la pieza

de empalme (opcional), nimero de pedido:

CN308 Connector - - _l
o LI Y i :ﬁ:: Ext N|al sr: SliranI -[ B1 b !
20010 ernal T — -
24VDC :pizﬂ__zorm INHE NH-—-=—|A1|—1 A1
8mA max. T 20012 |B2 | Call Master Job IN 1 —:['— B2 -_— E
20013| A2 | Alarm/Error Reset IN I+ — + — A2 - E
2001483 | - NH—-+-8B3}—1{ B3
20015[a3 | SelectPlayMode | N H — 1 —as |- — [ A3]
20016 |B4 | Select Teach Mode INH ——— B4 —_ E
20017 [A4 | - IN |- —i— A4 [——1{ A4
20020 [B5 Srlghigli'g&ce ntrance N H — —{ B5 —_— E
20021 [ A5 S:ghiﬁ‘rgéce ntrance NH—=—=| A5 _— ﬁ
20022|B6 | Work Prohibited IN H —:I»— B6 - —1 BS|
- 20023 |A6 | Work Response N — -t —[A6 [~ — 1_AS]
Dyt 14— |57 0w H — + - 87 ¢ — {awy
io——=18 | A7 [0y 1 —:l'—A7 — {024y}
reomy 30010|B8_| Running OUTH — =+ —| B8 IT — B8
T3 [t [as | Servois on outH — T s [+ — A8
- 30012|B9 | Top of Master Job __ |OUTHH — } —{ B9 [t —1.B9
30013|A9 | AlarmyErmor Occurred [OUTHE — = —{ A9 [T — 1 A9
30014|B10/| Battery Alarm ouTlH — + —{B10 |+ — 1 B19]
30015 [A10|Remote Mode Selected[OUTH — :[ —{A10 |1 —{ A10]
30016 |B11 | Play Mode Selected  |[OUT 4 — =+ —{ B11 — 1 B11]
30017 |A11 | Teach Mode Selected |OUTIH — + —{ A11 [T — 1 AT1]
30020|B 12| In Cube 1 ouTH — :l:— B12 |t — { B12]
30021 |A12] In Cube 2 ouTH — = —{A12 [+ — { A12]
O rogoo || [SEE e S~ e T
24VDC T 30023 A13|(continuousing Sequence) |OUTIF — — A13 - ﬂ
¢ H — - — —{B14
50mA max. =——— B4 B14 ——
A4  — 4 —[atafr—1A14
B15 4 L _[B15 H — {B75
A15 q— = —|A15 T — E
am B16)024VU 1 — T —|B16 [¢ — 1024w
CN12 o | | o] 02avU  _ | _[A6le — @
3 am B17|024vu 1 — T —|B17 [$ — {ouawu
4 Bzzi\\// ——| A17]024vU 4 — L —[A17 |¢ — J024y
. (24V.1A) — B18|+24vU H — -1 —[B18 241U
©) : ¢+ A18|+24vu | _ & _[A18 @
*24VE = . B19|+24VU H — {4 —[B19 24V
W -2 oavy — [ato]+2avu  — 1 —[A19 24w |
_—d B20|FC 1 4 —[B20 [ |
-—!-_ A20 H — 1 —[A20 022V

* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1y -3,
CN303-2y -4, cuando esté usando unared externa.

Fig. 58: JZNC-YIUO1-E(enchufe CN306) asignacion de E/A y esquema de conexién
(para aplicaciones generales)

Fig. 58:JZNC-YIU01-E(enchufe CN306) asignacion de E/A y esquema de conexion (para aplicaciones generales)

1 E/S
2 Alimentacion interna de corriente
3 Alimentacién externa de corriente
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Mando DX100

DX100 Convertidor de conexién de la pieza

TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC'Y'UOZ'E) de empa|me (0pci0na|)‘ nimero de

CN308 Connector -| -
O eee—e [ERlEE]  Name T T
20010 [B1 | External Start NH-———-81FH—187]
24vDC :g: ﬁ__zow INHE NH -+ a1 -] A1l
8mA max. - - 7 20012|B2 | Call Master Job IN —f|~ —E— — B2}
20013]| A2 | Alarm/Error Reset IN [ ——+ —E— - E
20014|B3 | - N | —+ 83 |- —183]
20015]A3 | Select Play Mode N H — 1 —{ A3 [——] A3
20016 |B4_| Select Teach Mode | IN_H+ — — —{ B4 |- — { B4
20017 A4 |- NH —+—{ A4 |—-—1 A4
2000 |B5 Qf:ﬁfg{eendcei Entrance N H — :|: _E_ — E
2021|a5 | Eererere2erenee [N | — =+ —[ A5 |- —{ A5
: 20022|B6 | Work Prohibited IN | — j —{ B6 [~ —1 BS6]
-———r 20023 [A6 | work Response NH-—+—[as|-—146
j}t 1 — B7 | 024vU 1+ — <+ - B7 [ — 12w
iy = A7 024VU --_i_i — {024y
Lt 30010 {B8 | Running ouTH — + —| B8 |+ — 1 _B8|
T s [as [senvoison outlt — T - ns [T — 1 28
_____ ! 30012{B9 | Top of Master Job OUT —} 189 T — | B9
30013[A9 | AlamvError Occurred |OUTIF — =~ —{ A9 [T — 1 A9
30014|B10| Battery Alarm ouTHt — + —B10 [+ — 1B10
30015 | A10 |Remote Mode Selected|OUT I — $—& — {A19]
30016|B11 | Play Mode Selected [OUTj4 — < — B11 [+ — 1B11]
30017 | A11 | Teach Mode Selected [OUTIH — 4+ — A1 [T — 1 A1)
30020812 In Cube 1 ouTH —1—& — {B12]
: 30021 [A12 In Cube 2 ouTH — + —|A12 [+ — { A12f
O ogo-, || e e Uy~ o~ 2
24VDC 30023 | A13 (6ontinuousing Sequence) [OUT I — T — A13 [T — 1 A13]
50mA max. E== -4 | | Bl 1 D 2 g =
Al4 H— 4 —[atafr —1A14
B15 H — i —[B15 H —{B715
A15 H — = —[A15 H — { A18]
1| [B16]024vU H —j—m — {o2avy
) 1 A16]024VU 1 Bl —[At6 18 — Joavy
1 B17[024vU H — 7 —[B17 [ — {oeevy]
+02;:\\// am A17|024vU H - } —[A17 |¢ — Jr2avy
(24V1A) — B18|+24VU H — —+ —[B1g] 2000
¢ A18]+24vU H— + —[a18 Jraavy
240U B19|+24vU H — :I —[B719] Jaau
24U — A19]+24vU H — - —[A19 1 ¢ 2]
B20[FG H — + —[B20] Fe
J;_ A20 1 j} —[A20 | [02avU]

* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1y -3,

CN303-2y -4,

cuando esté usando unared externa.

Fig. 59: JZNC-YIUO1-E(enchufe CN307) asignacion de E/A y esquema de conexion
(para aplicaciones generales)

Fig. 59:JZNC-YIU01-E(enchufe CN307) asignacion de E/A y esquema de conexion (para
aplicaciones generales)

1 E/S
2 Alimentacion interna de corriente
3 Alimentacion externa de corriente
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Mando DX100

€ Entrada especifica (aplicacion general)

Nimero |Denominacion de la entrada/ Nimero |Denominacion de la entrada/
l6gico funcion logico funcién
20010 EXTERN START 20021 INTERFERENCE 2 ENTRANCE
Las funciones corresponden a las del PROHIBITED
botdn [START] del aparato portatil de El robot conmuta al estado de espera
programacion. Sélo es valido el flanco (con el servovoltaje en ON) si él intenta
ascendente de esta sefial El flanco inicia de entrar dentro del area del cubo "
el movimiento del robot (playback) Esta mientras se emita esta sefial. El robot
sefial es invalida cuando no esté comienza a moverse durante la etapa de
permitido un inicio externo de acuerdo espera tan pronto desaparezca la sefial.
con la ventana de estado playback.
20012 CALL MASTER JOB 20022 PROHIBIDO TRABAJAR (prohibicién de
Solo es valido el flanco ascendente de conectar la herramienta)
esta sefial La parte superior del programa Aungue la instruccion TOOL ON se esté
robotico se activa, es decir, la parte ejecutando, XRC no transmitira sefiales a
superior del programa maestro*les los aparatos externos aunque se emita
invalida durante las funciones de esta sefal.
playback y teach lock y también cuando
la play master o el acceso no estén
permitidos (configuracion en la ventana
de estado de playback).
20013 ALARM/ERROR RESET 20024 INTERFERENCE 3 ENTRANCE
Cuando se dispara una alarma o aparece PROHIBITED
una averia y la causa ha sido El robot conmuta al estado de espera
solucionada, la sefial reinicia la alarma o (con el servovoltaje en ON) si él intenta
la averfa. de entrar dentro del area del cubo "
mientras se emita esta sefial. El robot
comienza a moverse durante la etapa de
espera tan pronto desaparezca la sefial.
20015 SELECT PLAY MODE 20025 INTERFERENCE 4 ENTRANCE
El modo PLAYBACK se activa cuando el PROHIBITED
interruptor selector del aparato portatil de El robot conmuta al estado de espera
programacion esté en la posicion (con el servovoltaje en ON) si él intenta
"REMOTE". Sélo es vélido el flanco de entrar dentro del area del cubo "
ascendente de esta sefial La activacion mientras se emita esta sefial. El robot
del modo TEACH tiene la prioridad comienza a moverse durante la etapa de
cuando esta sefial esté asignada junto espera tan pronto desaparezca la sefial.
con otra sefial de activacion de modo.
Esta sefial es invalida mientras no se
deba activar el interruptor externo de
modo.
20016 SELECT TEACH MODE

El modo TEACH se activa cuando el
interruptor selector del aparato portatil de
programacion esté en la posicion
"REMOTE". Mientras esta sefial se emita
no pueden activarse otros modos. Esa
sefial tiene prioridad incluso cuando haya
otra activa que permita la seleccion del
modo TEACH.
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Numero |Denominacién de la entrada/ NUumero |[Denominacion de la entrada/
logico funcién I6gico funcion
20020 INTERFERENCE 1 ENTRANCE

PROHIBITED

El robot conmuta al estado de espera
(con el servovoltaje en ON) si él intenta
entrar dentro del area del cubo * mientras
se emita esta sefial. El robot comienza a
moverse durante la etapa de espera tan
pronto desaparezca la sefial.

* 1 Un MASTER JOB es un programa al cual se puede acceder con CALL

MASTER JOB.

Las otras funciones corresponden a las de los programas normales. El

programa principal que controla los subprogramas activados inmediatamente

después de conectar el voltaje se suele configurar como un MASTER JOB.

€ Salida especifica (aplicacion general)

Numero |Denominacion de la salida/ Nimero |Denominacién de la salida/

l6gico Funcién l6gico Funcién

30010 RUNNING 30021 IN CUBE 2
Esta sefial avisa que el programa se esta La sefial se emite cuando el TCP actual
ejecutando. (Esto significa que el se halla dentro de una zona predefinida
programa esta procesando y que el (cubo 2). Use esa sefial para evitar
estado del sistema es "Esperar a inicio perturbaciones ocasionadas por otros
reservado” o que se esta ejecutando una robots o posicionadores.
carrera de ensayo). Este estado de la
sefial corresponde a [START] en el
aparato portatil de programacion.

30011 SERVO IS ON 30022 WORK HOME POSITION (IN CUBE
Esa sefial avisa que el servovoltaje esta 32)"2
conectado, que el procesamiento interno La sefial se emite cuando el TCP actual
ha terminado como definicion de posicién se halla dentro de la zona de la posicion
y que el sistema esta esperando el de salida de trabajo). Use esta sefial para
comando de inicio. Esta sefial comprobar si el robot se halla en la
desaparece cuando el servovoltaje esta posicion de inicio.
desconectado. Se puede usar para el
diagnostico de estado de XRC para un
inicio externo.

30012 TOP OF MASTER JOB 30023 INTERMEDIATE START OK

Esta sefial avisa que la posicién de
ejecucion esta en el punto superior del
programa maestro. Esta sefial puede
usarse para confirmar la activacion del
programa maestro."!

Esta sefial se conecta cuando el robot se
mueve. La sefal desaparece cuando la
linea ejecutada actualmente sea
desplazada con el cursor o cuando
aparezca editado HOLD (parar) mientras
se efectlia el movimiento. Por ese motivo
puede usarse esa sefial para bloquear el
reinicio después de una parada. La sefial
se emite también en el modo Teach y hay
que referirla junto con la sefial "modo
Teach activado".
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Numero |Denominacion de la salida/ Niumero |Denominacién de la salida/
l6gico Funcion l6gico Funcion
30013 ALARM/ERROR OCCURRED 30024 IN CUBE 3
Esta sefial avisa que se ha disparado una La sefial se emite cuando el TCP actual
alarma o que ha ocurrido una averia. En se halla dentro de una zona predefinida
el caso de que se dispare una alarma (cubo 3). Use esa sefial para evitar
principal, la sefial permanece hasta que perturbaciones ocasionadas por otros
la alimentacion de corriente se robots o posicionadores.
desconecte.
30014 BATTERY ALARM 30025 IN CUBE 4
Esta sefial avisa que es muy bajo el La sefial se emite cuando el TCP actual
voltaje de la bateria para la memoria de se halla dentro de una zona predefinida
copia de seguridad del codificador y hay (cubo 4). Use esa sefial para evitar
que cambiar la bateria. La pérdida de los perturbaciones ocasionadas por otros
datos a causa de una bateria descargada robots o posicionadores.
puede traer graves consecuencias. Por
eso recomendamos usar esta sefial como
una de alerta.
30015 REMOTE/PLAY/TEACH MODE 30026 WORK COMMAND
hasta SELECTED Esta sefial da la orden a la herramienta
30017 Esta sefial avisa el modo configurado general para que comience a trabajar.
actualmente. Estas sefiales se Esta sefial se conecta al ejecutar la
sincronizan con el interruptor de instruccion HERRAMIENTA ON o
selecciéon de modos en el aparato portatil pulsando el boton [HERRAMIENTA ON]
de programacion. La sefial perteneciente en el aparato de programacion. La sefial
al modo activado se conecta. se desconecta pulsando el boton
[HERRAMIENTA OFF] en dicho aparato.
Pero la herramienta permanece
desconectada mientras la sefial emita
PROHIBIDO TRABAJAR (2022) o si el
robot se para.
30020 IN CUBE 1
La sefial se emite cuando el TCP actual
se halla dentro de una zona predefinida
(cubo 1). Use esa sefial para evitar
perturbaciones ocasionadas por otros
robots o posicionadores.

*1) Esta sefial no se emite durante el funcionamiento del sistema.

*2) El cubo de la posicién de salida de trabajo y el cubo 32 son idénticos.
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8.11.4 Puntos de soldadura

DX100 Convertidor de conexion de la pieza

TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC-YIUO2-E) de empalme (opcional), nUmero de

CN308 Connector
10 I 'M—mbﬂb; Name Signdl rminal
20010[B1 | External Start N — -~ -181 ~—1B7
24vDC :gt ﬁ__zow Al |- NH-+4-{a1 F—-{ A1
§mA max. = -—-- 20012|B2 | Call Master Job N H —?|~ — B2 -—{ B2
20013] A2 | Alarm/Error Reset N ——T —A__2— - E
20014|B3 | - N —T-183 [ —1B3
20015|A3 | Select Play Mode N H — 1 _E_ — | _A3]
20016 |B4 | Select TeachMode [ IN | — = —{ B4 = —1 B4
0017|A4 | - IN-—:I:—i——ﬁ
20020 | BS g\r(gginl"eendceﬂ Entrance N H — —B5 | — E
20021| A5 :grxg;v‘glr‘eendcez Entrance NH——= _E__ ﬁ
: 20022|B6 | Work Prohibited N - j —1B6 [~ —1 B¢
-—— T 20023 |A6 | Work Response N ——+—|A6 [~ — LA
Dt 1 [e7 [ow 1 -+ el — v
ve———t¢ I a7 [ouw "—i—i — 1
L=t 30010{B8 | Running OUTH — =+ —| B8 IT — 1._B8|
T ¥kl [sonas [sevoison outlt — T A8 [T — 1 2
————— ! 30012|B9 | Top of Master Job __|OUTH —} — B9 [t — 189
30013[A9 [ AlarmvError Occurred [OUTH — = —] A9 [T — 1_A9]
30014|B10] Battery Alarm ouTlH — + —{B10 [+ — 1 B19f
30015 | A10 [Remote Mode Selected[OUTIF — :F—ﬂ — | A10]
3016|811 | Play Mode Selected _[OUTH — < —{B11 } — { B11]
30017 |A11 | Teach Mode Selected |OUTRH — + —1 A11 — 1 A1
30020[B12[ In Cube 1 outH — i —B12 H — {B12|
30021 [A12] In Cube 2 ouTH — + —A12 [+ — { A12]
O s, || R e S~ T o 712
24VDC T 30023 ] A13 | (Goniinuousing Sequence) |[OUTIF — T —1A13 [T — 1A13|— ]
— B14 1 i | g 2 |
50mA max. ~a 1 _i_ﬂ — A4 | | |
B15 — (85T — 1819 . | I
A15 H— = —[A15 [T — {1 A15] | |
B16]024VU H —j—ﬁ — 2wy | I I
A16]024VU H — 1 A6 |¢ — {oav] | |
B17|024vU H — = —[B17 |9 — {ozavy I I
A17]024vU 1 _i_ﬁ — Jozavy | | |
B18|+24VU H— 1 B8] o [t = — — — 4
A18|+24vu H — 4 —[~8 | il |
B19[+24vU H— :I —[B19] 2400
A19]+24vU H — - —[A19] ]
B20[FG H — + —[B20 FG |
A20 H — jl —[A20]| oz |
.

* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1y -3,
CN303-2y -4, cuando esté usando unared externa.

Fig. 60: JZNC-YIUO1-E(enchufe CN308) asignacion de E/A y esquema de conexion
(para soldadura por puntos)

Fig. 60:JZNC-YIU01-E(enchufe CN308) asignacion de E/A y esquema de conexion
(para soldadura por puntos)

1 E/S
2 Alimentacion interna de corriente
3 Alimentacién externa de corriente
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DX100
TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC-YIU02-E)

Convertidor de conexién de la pieza
de empalme (opcional), nimero de

CN308 Connector -
h‘\).ugr%cbﬂru:r:her’ Name Signd| TﬁUy"niE::
0 N fCH 20010 |B1 External Start N — - —[B1 p— —;IT
24VDC :’}: ﬂ__zow A1 |- NH —+ —| — a1
BmA max. - === 20012|B2 | Call Master Job ~ H _:L|> - i vy
: 20013|A2 | Alarm/Error Reset | IN H — + —| — A2
20014|B3 | - N H -4+ B3
20015|A3 | Select Play Mode NH - 1_ — [ A3l
20016 B4 | Select Teach Mode | IN H — = —| - E
20017 JA4 | - N H — —] —1{ A4
20020 [B5 mﬁﬁ?ﬁ@?ﬂ Entrance N H — i _ _ E
20021 | A5 | merterence? Entrance "H -~ — —I 75
20022|B6 | Work Prohibited IN | — j» —| —1 B6|
- 20023 | A6 | Work Response NH—1— — 1 As|
ﬁt 1 :— B7 | 024VU 4+ — = — — {o24v
L———-Tg | A7 | 02avU --—i— — 1024wy
e 30010 B8 | Running ouTH — + —| —{ B8]
Tyl [ [as [ senoison ouTH — 1 — — 1 A8
_____ ! 30012|B9 | Top of Master Job _ |OUT —} — — 189
30013|A9 | Alarm/Error Occurred |OUTEF — =~ —_ ﬁ
30014|B10| Battery Alarm OUTH — — - ﬂ
30015 | A10|Remote Mode Selected| OUTF — $— - ﬂ
30016 |B11 | Play Mode Selected  |[OUTf4 — = — -_ ﬂ
30017 |A11 | Teach Mode Selected |OUT — + — - ﬂ
30020|B12| In Cube 1 ouTH — ¢— — {812
30021 JA12] In Cube 2 OUTH — T+ — —_ ﬂ
30022 |B 13| Work Home Position |OUT - — - — —{B13
avpe T Eelate e St loUT T — i - - {A13]
50mA max :_j-}__l B Bid 1 — 1.B14]
' A14 H -+ — —{A14
B15 H — i -] — {B15]
A15 H -~ — _ E
1 B16|024VU H —i— — 1024wy
CN12 ® am A16]024vU 1 — {ozavy
— —— B17[024vu 1 — {o
= +022‘::/l am A17]024VU L — } — —_ M
f———— (24V1A) - B18|+24VU 1 Gl 24 |
ENOR i A18]+24vU 1 - oy |
i a—— -1k
' 2 24y —___ [a19]+2avu 1 - oy |
=o--d B20|FG H — 4+ — G
‘:r A20 1 _ 1 - lo2avul
'

* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1vy -3,
CN303-2y -4, cuando esté usando una red externa.

Fig. 61: JZNC-YIUO1-E(enchufe CN309) asignacion de E/A y esquema de conexién
(para soldadura por puntos)

Fig. 61:JZNC-YIU01-E(enchufe CN309) asignacion de E/A 'y esquema de

conexion (para soldadura por puntos)

1 E/S
2 Alimentacién interna de corriente
3 Alimentacién externa de corriente
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TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC-YIU02-E)

DX10

0

Convertidor de conexién de la pieza
de empalme (opcional), nUmero de

CN308 Connector - -
@ P———— hcu_m‘m,; Name Signd| Tﬁrz\n\g\::
20010 |B1 | External Start NH— 8B BT
24vDC :_}2 a__zomw A1 |- NH -4 — — I A
8mA max. - - - 20012|B2 | Call Master Job N H —:L|> - — I B2
20013|A2 | Alarm/Error Reset | IN HF — — — - E
20014|B3 | - NH -+ _ B3
20015]A3 | Select Play Mode NH - 1_ — [ A3l
20016|B4 | Select Teach Mode | IN | — = — - E
20017 |A4 | - N H — — —1{ A4
e e e I i 1 _ E
20021 | A5 \nlerl;figr"(erécﬂ Entrance N H — =+ —| —_ _ﬁ
20022|B6 | Work Prohibited N H — i — — 1 BS|
-— =T 20023 | A6 | Work Response NH——1— — 1_As|
hz: 19— B7 | 024VU 4+ — — — — vy
O] A7_| 024U --—i— — {ozavy]
O ot 30010|B8 | Running ouTH — -+ —| — 1 88|
TD_**-‘—— 30011 |as_| Servois ON ouTH — T — {8
_____ | 30012|B9 | Top of Master Job__|OUTH —} - — {79
30013|A9 | Alamm/Error Occurred [OUTF — =~ — 1 A9
30014|B10| Battery Alarm OUT+ — — —_ lo
30015 | A10 |Remote Mode Selected| OUT f§ — $— _ ﬂ
30016|B11 | Play Mode Selected  |OUTj4 — —+ — - ﬂ
30017 |A11 | Teach Mode Selected |OUT - — 1 — —1{ A1
30020|B12[ In Cube 1 ouTH — 1— — E
30021 |A12] In Cube 2 ouTH — + — —{ar2]
30022 | B 13| Work Home Position |OUTff — - — —1{B13
svpe T __qZL_‘ 30028 13 [ e T o B i) OUTH — i - - {An]
B14 H — - — —{B14
50mA max. = ———- 4 1 “bEs
B15 H — i - — {B15
A15 1| _ E
am B16|024VU H — j -] — {ozav]
@ am A16]024VU H — - — w
an B17]024vU H — - — — Jo2avu
+02;:\\// Al A17]024VU 11— i — — @
(24V,1R) = B18|+24VU H — 1 | froavy |
(= A18]+24vU _ 200
+24VU B1ol72av0 | q _ T
024 ] A19|+24VU H——+— @
B20|FG H— 4 — =
_=r A20 11 _ :‘} — [o2avul
'

* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1y -3,
CN303-2y -4, cuando esté usando una red externa.

Fig. 62: JZNC-YIUO01-E(enchufe CN306) asignacion de E/A y esquema de conexion
(para soldadura por puntos)

Fig. 62:JZNC-YIU01-E(enchufe CN306) asignacion de E/A y esquema de
conexion (para soldadura por puntos)

1 E/S
2 Alimentacion interna de corriente
3 Alimentacion externa de corriente
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DX100 Convertidor de conexién de la pieza
TARJETA DE E/S DEL ROBOT (JZNC-YIU02-E) de empalme (opcional), nimero de
CN308 Connector - -

o, o Name [signd Termnel

o N $oH 20010 {B1 | External Start N FF— - —.B1 — { BT}

v Diz g__ e | il ]

8mA max. - — - 20012|B2 | Call Master Job N H —:L|> - — B2

20013| A2 | Alarm/Error Reset N H — + — —_ E

20014|B3 | - N H — - —{ B3

20015| a3 | Select Play Mode NH — I -] — [ A3l

20016 |B4 | Select Teach Mode | IN H — = — - E

20017 |A4 | - N H — — —{ Aq

20020 |B5 Q:glgl‘g{(eendcm Entrance N H — i . — E

20021| A5 g\rlghvggte;r:jcez Entrance NH— =< — — _ﬁ'

20022|B6 | Work Prohibited IN H —i — — 1 BS|

- 20023] A6 | Work Response NH——T1— — 1 As]

j}t 1 99— B7_| 024vU H — -+ — 1024wy

b—m——— :— A7 | 024vU --—i— — {o2vy]

Ll | 30010 |B8 | Running ouUTH — =+ — —1 B8]

] **K-‘—— 3011 [as_| Servois ON outTH — + — —{Ag]

_____ ! 30012| B9 | Top of Master Job  [OUTH — } — — 1 B9
30013|A9 | Alarm/Error Occurred |OUTEF — = ] — 1. A9
30014|B10| Battery Alarm OUTHH — - - ﬂ
30015 | A10 |Remote Mode Selected|OUT ff — jl»— - ﬂ
30016|B11 | Play Mode Selected  |OUT 4 — =+ — - ﬂ

30017 |A11 | Teach Mode Selected |OUT I — + — —1{ AN
30020/B12| In Cube 1 ouTH — I — - .E
30021 |A12] In Cube 2 OUTHF — —+ — —_ ﬂ
O g, || EES e ST T e TS
24VDC 30023 A13 | (continuousing Sequence) |OUT I — = - 'ﬂ'
B B14 H — ~ — B
50mA max. == —— i 1. —
B15 H — i - — I B15|
A15 H——+ - - E
am B16|024VU H —i— — 1024wy
CN12 o) 1 A16]024VU 1 — Joawy
= B B17/024vU H— — o2y
= +02;:\\// —— A17]024vU 1l _ i _ — [y
f———— (24V,1R) - B18|+24VU 1 Gl froauy |
O] : *— A18[+24vU 1 ]
R Tre—— | Ny 19 8y
' 2 Q24 — A19]+24vu H— - — Jaaw |
- B20[FG H—+— FG
-=r A20 H — «T - [024v0]
1 '
1 | | J

* Retire la clavija del jumper ubicado entre CN303-1y -3, CN303-2y -4,

cuando esté usando unared externa.

** Esta instruccion puede ser cambiada en la representacion de la asignacién de entrada/salida.
Lea lalista de entrada de sistema YIUO2 y la de salida YIUO2 para obtener mas informaciones.

** Esta instruccion puede ser cambiada en la indicacion de entrada PSEDU.

Lea lalista de entrada de sistema YIUO2 y la edicién del sistema para obtener mas informaciones.

Fig. 63: JZNC-YIUO2-E(enchufe CN308) asignacion de E/S y esquema de conexién
(para soldadura por puntos)

Fig. 63:JZNC-YIU02-E(enchufe CN308) asignacion de E/S y esquema de
conexion (para soldadura por puntos)

1 E/S 3 Alimentacion externa
de corriente

2 Alimentacion interna de corriente 4 significa relé interno
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€ Entrada especifica (soldadura por puntos)

Numero |Denominacion de la entrada/ Nimero |Denominacion de la entrada/
l6gico funcién l6gico funcién
20010 EXTERN START 20023 PAUSA DE SOLDADURA (del control de
Las funciones corresponden a las del proceso)
botén [START] del aparato portatil de Esta sefial se usa cuando falla la
programacion. Soélo es valido el flanco alimentacion de corriente o la tenaza de
ascendente de esta sefial El flanco inicia soldar para mover el robot a la posicién
el movimiento del robot (playback) Esta inicial.
sefial es invalida cuando no esté El robot ignora entonces la instruccion de
permitido un inicio externo de acuerdo soldar por puntos y ejecuta una repeticion
con la ventana de estado playback. del movimiento.
20012 CALL MASTER JOB 20024 INTERFERENCE 3 ENTRANCE
Solo es valido el flanco ascendente de PROHIBITED
esta sefial La parte superior del programa El robot conmuta al estado de espera
robético se activa, es decir, la parte (con el servovoltaje en ON) si él intenta
superior del programa maestro*les de entrar dentro del area del cubo "
invalida durante las funciones de mientras se emita esta sefial. El robot
playback y teach lock y también cuando comienza a moverse durante la etapa de
la play master o el acceso no estén espera tan pronto desaparezca la sefial.
permitidos (configuracién en la ventana
de estado de playback).
20013 ALARM/ERROR RESET 20025 INTERFERENCE 4 ENTRANCE
Cuando se dispara una alarma o aparece PROHIBITED
una averia y la causa ha sido El robot conmuta al estado de espera
solucionada, la sefial reinicia la alarma o (con el servovoltaje en ON) si él intenta
la averia. de entrar dentro del area del cubo ™
mientras se emita esta sefial. El robot
comienza a moverse durante la etapa de
espera tan pronto desaparezca la sefial.
20015 SELECT PLAY MODE 20050 TIMER COOLING WATER ERROR
El modo PLAYBACK se activa cuando el |*4 Esta sefial controla el estado del agua
interruptor selector del aparato portatil de refrigerante del crondmetro. El robot
programacion esté en la posicién dispara una alarmay se para cuando se
"REMOTE". Solo es valido el flanco emita esa sefial. El servovoltaje
ascendente de esta sefial La activacion permanece conectado.
del modo TEACH tiene la prioridad
cuando esta sefial esté asignada junto
con otra sefial de activacion de modo.
Esta sefial es invélida mientras no se
deba activar el interruptor externo de
modo.
20016 SELECT TEACH MODE 20051 GUN COOLING WATER ERROR
El modo TEACH se activa cuando el *4 Esta sefial controla el estado del agua

interruptor selector del aparato portatil de
programacion esté en la posicién
"REMOTE". Mientras esta sefial se emita
no pueden activarse otros modos. Esa
sefial tiene prioridad incluso cuando haya
otra activa que permita la seleccion del
modo TEACH.

refrigerante de la tenaza. El robot dispara
una alarma y se para cuando se emita
esa sefial. El servovoltaje permanece
conectado.
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Numero |Denominaciéon de la entrada/ Numero |Denominacion de la entrada/
légico funcién l6gico funcién
20020 INTERFERENCE 1 ENTRANCE 20052 TRANSTHERMO ERROR
PROHIBITED *4 El transformador ubicado en la tenaza
El robot conmuta al estado de espera envia una sefial de averia al robot. La
(con el servovoltaje en ON) si él intenta sefial es normalmente ON (NC). La
de entrar dentro del area del cubo 1 alarma se activa tan pronto desaparece
mientras se emita esta sefal. El robot la sefial. El servovoltaje permanece
comienza a moverse durante la etapa de conectado.
espera tan pronto desaparezca la sefial.
20021 INTERFERENCE 2 ENTRANCE 20053 LOW AIR PRESSURE
PROHIBITED *4 Si esta sefial se emite por una caida de
El robot conmuta al estado de espera presion, se dispara una alarma. El
(con el servovoltaje en ON) si él intenta servovoltaje permanece conectado.
entrar dentro del area del cubo 2
mientras se esta emitiendo esta sefial. El
robot comienza a moverse durante la
etapa de espera tan pronto desaparezca
la sefial.
20022 SOLDAR ON/OFF (del control de *3 WELD COMPLETION

proceso)

Esta sefial avisa el estado del interruptor
de seleccién ON/OFF para soldar del
control de proceso en el dispositivo de
bloqueo. La sefial WELD ON/OFF (soldar
ON/OFF) se transmite a la alimentacién
de corriente y al estado del robot.

Esta sefial avisa que la fuente de
corriente ha terminado de soldar bien.
Esta sefial se usa para confirmar la
ejecucion de la instruccién de soldar y de
la soldadura manual por puntos.

La secuencia de soldadura acaba y se
ejecuta el préximo paso cuando se emita
la sefial siempre que no exista un
interruptor de confirmacion.

€ Lista de entrada especifica YIUO2 (soldadura por puntos)

Esta sefal indica que la carrera de
abertura de la tenaza doble se ha
ejecutado por completo.

Numero |Denominacién de la entrada/ NUumero |Denominacion de la entrada/
l6gico funcion l6gico funcién
*3 WELDING ERROR *3 GUN SHORT OPEN DETECTION
Esta sefial avisa que la soldadura no ha Esta sefial esta conectada con un
sido exitosa o que hay perturbaciones en interruptor para detectar cuando esta
la fuente de corriente. Una alarma se "abierta" una tenaza individual o doble.
dispara una alarmay el robot se para
cuando esta sefal se emita durante el
proceso de soldadura.
*3 STICK DETECTION *3 GUN PRESSURE DETECTION
Esta sefial avisa que la soldadura no ha Esta sefial indica que hay una tenaza en
sido exitosa o que hay perturbaciones en estado de presion.
la fuente de corriente. Una alarma se
dispara una alarmay el robot se para
cuando esta sefal se emita durante el
proceso de soldadura.
*3 GUN FULL OPEN DETECTION *3 TIP REPLACE COMPLETION

Cuando esta sefial se emite después de
haber cambiado la punta, desaparece la
sefial SOLICITUD DE CAMBIAR
PUNTAS vy se reinicia el nimero de
soldadura memorizado.

* 1 Un MASTER JOB es un programa al cual se puede acceder con CALL MASTER JOB.

Las otras funciones corresponden a las de los programas normales. El programa principal que
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controla los subprogramas activados inmediatamente después de conectar el voltaje se suele
configurar como un MASTER JOB.

*2) Esta sefial puede ser asignada a cualquier sefial general para entrada/salida que aparezca en la
pantalla de asignacién de E/S.

*3) Esta sefial puede ser establecida por la seudosefal de entrada 8202x en "USAR" 0 "NO USAR".
Si se selecciona "NO USAR", puede utilizarse esta sefial como la general para E/S descrita
entre corchetes.

Seudo sefal 765
de entrada 000

4 321
1111
8202x

:

Validacion de cronometraje, falla agua
refrigerante (o INO9)

Falla el agua refrigerante de la tenaza (IN10)
Validacion falla Transthermo (o IN11)
Validacion de aire comprimido bajo (o IN12)

€ Lista de salida especifica YIUO2 (soldadura por puntos)

NUumero |Denominacion de la salida/ NUmero |Denominacion de la salida/

l6gico Funcién I6gico Funcién

30010 RUNNING 30023 INTERMEDIATE START OK
Esta sefial avisa que el programa se esta Esta sefial se conecta cuando el robot se
ejecutando. (Esto significa que el mueve. La sefial desaparece cuando la
programa esta procesando y que el linea ejecutada actualmente sea
estado del sistema es "Esperar a inicio desplazada con el cursor o cuando
reservado” o que se esta ejecutando una aparezca editado HOLD (parar) mientras
carrera de ensayo). Este estado de la se efectlia el movimiento. Por ese motivo
sefial corresponde a [START] en el puede usarse esa sefial para bloquear el
aparato portatil de programacion. reinicio después de una parada. La sefial

se emite también en el modo Teach y hay
que referirla junto con la sefial "modo
Teach activado".

30011 SERVO IS ON 30024 IN CUBE 3
Esa sefial avisa que el servovoltaje esta La sefial se emite cuando el TCP actual
conectado, que el procesamiento interno se halla dentro de una zona predefinida
ha terminado como definicién de posicion (cubo 3). Use esa sefial para evitar
y que el sistema esté esperando el perturbaciones ocasionadas por otros
comando de inicio. Esta sefial robots o posicionadores.

desaparece cuando el servovoltaje esta
desconectado. Se puede usar para el
diagndstico de estado del DX100 para un
inicio externo.

30012 TOP OF MASTER JOB 30025 IN CUBE 4
Esta sefial avisa que la posicién de La sefal se emite cuando el TCP actual
ejecucion esta en el punto superior del se halla dentro de una zona predefinida
programa maestro. Esta sefial puede (cubo 4). Use esa sefial para evitar
usarse para confirmar la activacion del perturbaciones ocasionadas por otros
programa maestro."* robots o posicionadores.
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Nimero |Denominacion de la salida/ Ndimero |Denominacion de la salida/
l6gico Funcion l6gico Funcién
30013 ALARM/ERROR OCCURRED 30050 WELD ON/OFF
Esta sefial avisa que se ha disparado una | *4 Emite una sefial de la consola de
alarma o que ha ocurrido una averia. En bloqueo, etc., tomando en cuenta el
el caso de que se dispare una alarma estado del robot.
principal, la sefial permanece hasta que
la alimentacién de corriente se
desconecte.
30014 BATTERY ALARM 30051 WELD ERROR RESET
Esta sefial avisa que es muy bajo el *3 Esta sefial controla el estado del reinicio
voltaje de la bateria para la memoria de de fallas para la fuente de corriente. Esto
copia de seguridad del codificador y hay se efectlia mediante el aparato portatil de
que cambiar la bateria. La pérdida de los programacion.
datos a causa de una bateria descargada
puede traer graves consecuencias. Por
eso recomendamos usar esta sefial como
una de alerta.
30015 REMOTE/PLAY/TEACH MODE 30052 WELD CONDITION (Level-Signal)
hasta SELECTED hasta 1(1), 2(2), 4(3), 8(4), 16(5), 32(6), 64(7),
30017 Esta sefial avisa el modo configurado 30056 128(8)
actualmente. Estas sefales se *3 Configura las condiciones de soldadura
sincronizan con el interruptor de para la alimentacion de corriente.
seleccién de modos en el aparato portatil El formato de edicion puede ser binario o
de programacion. La sefial perteneciente discreto (numero de bit). Hasta 255
al modo activado se conecta. condiciones son posibles. El bit méas
importante es el de paridad (si esta
especificado).
30020 IN CUBE 1 WELDING COMMAND
La sefial se emite cuando el TCP actual |*3 Esta sefial emite la orden de ejecucion a
se halla dentro de una zona predefinida la fuente de corriente. Esta sefial es
(cubo 1). Use esa sefial para evitar innecesaria para las alimentaciones de
perturbaciones ocasionadas por otros corriente que usen WELDING
robots o posicionadores. CONDITION (condicién para soldar)
como sefal de inicio.
30021 IN CUBE 2 STROKE CHANGEL1
La sefal se emite cuando el TCP actual |*3 SINGLE SOLENOID
se halla dentro de una zona predefinida DOUBLE SOLENOID
(cubo 2). Use esa sefial para evitar Esta sefial se usa en el caso de tenazas
perturbaciones ocasionadas por otros dobles para cambiar la carrera de
robots o posicionadores. abertura de la tenaza de soldadura.
30022 WORK HOME POSITION (IN CUBE GUN PRESSURE INSTRUCTION
32)7 *3 Con esto se emite una instruccién de
La sefial se emite cuando el TCP actual presion de tenaza.
se halla dentro de la zona de la posicion
de salida de trabajo). Use esta sefial para
comprobar si el robot se halla en la
posicion de inicio.
30057 TIP REPLACE REQUEST

Esta sefial indica que la punta debe ser
cambiada porque los procesos de
soldadura han alcanzado la cantidad
configurada.

*1.) Esta sefial no se edita durante el funcionamiento del sistema.

*2.) El cubo de la posicién de salida de trabajo y el cubo 32 son idénticos.

140

E1102000035ES01




Mando DX100

*3.) Esta sefial puede ser asignada a cualquier sefial general para entrada/salida que aparezca en
la pantalla de asignacion de E/S.

*4.) Esta sefial puede ser establecida por la seudo-sefial de entrada 8202x en "USAR" o "NO

USAR". Si se selecciona "NO USAR", puede utilizarse esta sefial como la general para E/S
descrita entre corchetes.

dosnada ] 8543210
8202x 0001 1111

\— Validacion de cronometraje, falla agua

refrigerante (o IN0O9)

Falla el agua refrigerante de la tenaza (IN10)
Validacion falla Transthermo (o IN11)
Validacion de aire comprimido bajo (o IN12)
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8.11.5 Placade mando JANCD-YEWO1 (estandar)

8.11.5.1 Soldadura por arco

DX100 ® ® M "|
roorca | Connector Name Signal
@ R ON322-1 @
24VDC :}FE_E 22550|cNG22-2 [FGASOF (Gas Shortage) | IN |- —| @<
SmA MAX = cN322:3 [-GASOF (Gas Shortage) | IN_ |~ {3 ®
#;E*_f_:: 22551|CNa224 [+WIRCUT (Wire Shortage) | IN_ |~ — -@<
Lo CN322-5 |F'WIRCUT (Wire Shortage) | IN |— —| .@ @
&EE‘_:: 22553|CN322-6 [+ARCACT (Arc Generation cortim) | IN° |+ — -@/
L CN322-7 |-ARCACT  (Arc Generation Confim) | IN f— —| -@ ®
CN322-8 |CH2 (Current Input) IN |- —
CN322-10) - — -
M CcN322-11|CH1 (Voltage Input) IN |- —| -@
CN322-12|CH1.G IN |- — .@
DC24V :5'; E‘E 22552|CN322-13[+ARCOFF _(Arc Shortage) | IN_f— — ®<
SmA MAXTZT L cNa22-14-ARCOFF_(Arc Shortage) | IN_|- —[-(@) ®
DC24V }——32551|cNa22-15{ARCON (Arc ON) A ouT|- —|G5 ®
0.5A MAX CN322-16|ARCON (Arc ON) B outl -|® ©
|_ 32552|CN322-17)WIRINCH (Wire Inching) A |OUT j— — -@ @
CN322-18|WIRINCH _(Wire Inching) B [OUT|- —|-(18) ©| | @ !
|:| f——132553|CN322-19| WIRINCH (Wire Retract) A |OUT |~ —|<79) ®
CN322-20| WIRINGH (Wire Retract) B |OUT |- —|-20) 0)
|:| J—— 32567 | cng22-21| GAS Checking oUTA outl- &)
CN322-22| GAS Checking OUT B OUTk — _@
Cnsz2-20| - @
CN322-24 - — .@
CN322-25) - — .@
- 22554| cN322-26|STICK (Wire Sticking) N |-G ®
CN322-27|*STICK (Wire Sticking) IN | —| .@ @
CN322-28|CH2.G N |- _@
CN322-29|+24VU - — —@/
CN322-30/0:VU - — G0 ®
CN322-31|CH1 (Voltage Command)  |OUT |- —| -@ @
CN322-32|CH1.G ouTl —|H® ®
Sw2 CN322-33|CH2 (Current Command) |OUT |~ —| -@ O
d o o[ onsz2-34|CH2.6 ouTl- —{-& © /
f
17BYTE 32BYTE CN321-1 [+24VU
DC24Vv |:| |— 32555 |CcN321-2 [Search Command A (Optional)  [OUT!
0.5A MAX CN3214 |Search Command B (Optional) |OUT
CN321-5 | 0:VU
|

MS3106 A, 20-29P
MS3106 A, 20-29S

Fig. 64: Placa de circuitos impresos JANCD-YEWO01

Placa de mando JANCD-YEWO01: Salidas analogas x2 conexiones, entradas

analogas x 2 conexiones + sefial de estado de E/S del soldador.

Fig. 64:Placa de circuitos impresos JANCD-YEWO01
1 E/S 4 Fuente de la corriente
2 Enchufe MR 5 Enchufe WAGO (231-105/026-A0)t
3 Enchufe MS 6 Aislamiento MRP-34M01
Contactor MRP-M112
Caja RP-34
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NL
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Se Yaskawa Nordic AB
Kalmar +46-480-417800
Toras +46-480-417800
S| Yaskawa Slovenia d.o.o

Yaskawa France SARL
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Banbury +44-1295-272755
Yaskawa Italia s.r.l.
Modena +39-059-280496
Turin ~ +39-011-9005833
Yaskawa Benelux B.V

Son +31-40-2895500

Ribnica +386-1-8372-410
Yaskawa Ristro d.o.o
Ribnica +386-1-8372-410

Budape 6-53-380-078

A

IL  Yaskawa Europe Technology LTD.
Rosh Ha’ayin +972-3-9004114

Torun +48-56-6519710

RUS Weber Comechanics
Torun +7-495-105-8887

TR Teknodrom Robotik
Otomasyon San.Tic. Ltd. pti
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Yaskawa Europe GmbH
Robotics Division
Standort Allershausen

Yaskawa Europe GmbH
Drives + Motion Division
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Fon +49-6196 -7 77 25 -0
Fax:+49-61 96 -7 77 25 -39

KammerfeldstraBe 1
85391 Allershausen
Fon +49 -81 66 -90 -0
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Anderungen, welche dem technischen Fortschritt dienen, vorbehalten.
Alterations in the course of technical progress, are reserved, without separate information.
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