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1. Contenido de la entrega

El contenido del kit convertidor de E/S de OnRobot es el siguiente:

Convertidor de E/S

Fuente de alimentacién (24 V)

Cable M8 con casquillos en un extremo (1 x 5 m)
Cables de conexidn para el lado del robot (9 x 0,3 m)
Cintas de velcro (4 x 0,5 m)

vk wNe

Solo en los kits tipo B/C/D/E/F/G/H/1/)/K:

6. Borde de adaptacion
7. Tornillos y clavija para el borde de adaptacion
8. Herramienta para el apriete de los tornillos



Los kits convertidores de E/S de OnRobot pueden utilizarse para integrar las herramientas de
OnRobot en diversos robots industriales. En la siguiente tabla se muestra una lista con los tipos
de robot compatibles:

Tipos de robot compatibles Herramientas de OnRobot
P o RG2 | RG6 | VG10 | Gecko
DOOSAN MO0609 / 0617 / 1013 / 1509 v v v v
LR Mate 200 v v v v
FANUC
CR-4iA /-7iA v v v v
RSO03N / 005L / 005N / 006L / 007L /
Kawasaki 007N / 010N / 0010L / 020N / 015X v v v v
/O30N / 050N / O8ON
KR 3 Agilus
KR 6 R1820/ 1820 HP / 700(-2) /
900(-2)
KUKA KR 8 R1620/ 1620 HP / R2010 v v v v
KR 10 R1420/ 1420 HP / 900(-2) /
1100(-2)
KR 12 R1810
LBR iiwa 7 R800 / 14 R820 v v v v
MZO3EL /04
NACHI /04 /07 v v v v
Cz10 v v v v
Techman ‘ TM5/12/ 14 ‘ v ‘ v ‘ v ‘ v ‘
GP7/8/12 v v v v
YASKAWA
HC-10 v v v v

En las secciones siguientes podra encontrar una guia de integracion detallada para los robots
compatibles.



Robots DOOSAN

2.1. Robots DOOSAN

En esta guia le mostraremos como preparar las pinzas de OnRobot para utilizarlas con su robot
mediante cuatro pasos de instalacion. Los pasos para la instalacion son los siguientes:

. montaje de la pinza

Il.  disposicion del cableado
Ill.  conexién de los cables

IV. y configuracién del robot.

2.1.1. Montaje

El borde de la herramienta del robot es compatible con las pinzas de OnRobot.

1. Monte la pinza en el robot.

Pinza VG10:

’ Click!




Robots DOOSAN @ fO bOt

Pinza Gecko:

(Consulte los manuales de la pinza para una guia de montaje detallada.)

2.1.2. Disposicion del cableado

2. Conecte el cable M8 de la pinza de 5 m de longitud a la pinza (para la pinza Gecko,
el cable es M12).

3. Tienda el cable (linea azul) hasta el convertidor de E/S y utilice la cinta de velcro
suministrada (en negro) para fijarlo.

Durante la disposicion del cableado, asegurese de dejar la suficiente longitud en las
articulaciones para garantizar que el cable no se estire cuando el robot se mueva.

Asimismo, compruebe que el radio de curvatura del cable sea de 40 mm como
minimo (70 mm para la pinza Gecko)

longitud
adicional

radio de
curvatura

Controlador
B del robot

Coloque el convertidor de E/S de OnRobot cerca del controlador del robot.



Robots DOOSAN

2.1.3. Conexion eléctrica

Para los robots Doosan, la interfaz de E/S (TBCI 1, TBCO 1, TBAIO) del armario de mando puede
utilizarse para conectar el convertidor de E/S de OnRobot al controlador del robot. La fuente
de alimentacién interna de 24 V (TBPWR) puede utilizarse para suministrar energia al
convertidor y a la pinza.
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Los siguientes pasos le serviran de guia para la configuracion eléctrica de las pinzas de
OnRobot:

Aseglrese de que el convertidor de E/S esté configurado para la pinza, de acuerdo con la
siguiente referencia:

Pinza RG2/RG6 (P1)

Las configuraciones PNP del convertidor

de E/S de OnRobot |
necesitan los siguientes ajustes de [
puente (marcados en rojo)

para las diferentes pinzas:

Pinza VG10

NPN <PNP

NPN 4PNP e

4. Conecte el cable de la pinza al convertidor de E/S (G1-G9).
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Pinzas RG2/RG6 y VG10

Pinza Gecko

d3ddibO

Convertidor Pinza . "
de E/S RG2/RG6 (P1) Pinza VG10 Pinza Gecko
GO No se utiliza No se utiliza No se utiliza
Pinzade 24V Pinza de 24 V Pinzade 24V
G1 . .
(gris) (gris) (azul)
GND de la pinza | GND de la pinza GND de la pinza
G2 . . .
(rojo) (rojo) (rojo)
Accionar
63 Fuer(zaaz%40N Canal(ngu?)c./Ap. almohadillas
(blanco)
. Desacoplar
Ga Cerra(cizéjlerta Canal(rBoig)c./Ap. almohadillas
(marrdn)
G5 Sin pinzar Vacio CHA OK Ultrasénico OK
(amarillo) (amarillo) (verde)
G6 Pinza ocupada Vacio CHB OK Pieza presente
(verde) (verde) (amarillo)
67 No se utiliza Nivel de Vf’:\CIO A Precarga OK
(marrén) (gris)
La almohadilla
Didmetro de la Nivel de vacio B necesita
G8 . .
pinza (blanco) (blanco) mantenimiento
(rosa)
G9 No se utiliza No se utiliza Error (naranja)

@robot

El cable M12 de la pinza Gecko, suministrado con la pinza, debe cortarse y pelarse segun
sea necesario. Para el resto de pinzas, utilice el cable M8 preparado con un casquillo en
uno de los extremos.

5. Asegurese de que el robot y el controlador estén totalmente apagados.

6. Acceda al armario de mando del controlador del robot, donde se encuentran los
conectores de E/S.

10



Robots DOOSAN

Conecte el convertidor de E/S en el armario de mando del control con los cables de
30 cm suministrados como se describe en la tabla siguiente.

Sefial de Convertidor de E/S

DOOSAN RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko

VIO R1/24V R1/24V R1/24V
GIO R2 / GND R2 /GND R2 /GND
101 R5 R5 R5

102 R6 R6 R6

103 No se utiliza No se utiliza R7

104 No se utiliza No se utiliza R8

105 No se utiliza No se utiliza R9

001 R3 R3 R3

002 R4 R4 R4

All No se utiliza R7 No se utiliza
Al2 R8 R8 No se utiliza

Pueden utilizarse otras entradas/salidas digitales si las entradas/salidas enumeradas
se usan para otros fines. Consulte el manual del robot para obtener mas informacion.

Verifique la conexion y la configuraciéon con la ayuda de los siguientes diagramas:

Pinzas RG2/RG6 (P1):
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Pinza VG10:
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2.1.4. Configuracion del software del robot

9. Tras encender el robot, las E/S pueden utilizarse para controlar la pinza y recibir
realimentacion, de acuerdo con la siguiente tabla:

E/S Funcidn
RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
101 Sin pinza CHA > 60 % Ultrasénico OK
102 Ocupado CHB > 60 % Pieza presente
103 No se utiliza No se utiliza Precarga OK
104 No se utiliza No se utiliza La almohadilla
necesita
mantenimiento
105 No se utiliza No se utiliza Error
001 Fuerza baja/alta CHA agarre/liberacion Accionar
almohadillas
002 Apertura/cierre CHB agarre/liberacién Desacoplar
almohadillas
All No se utiliza Nivel de vacio CHA No se utiliza
Al2 Didmetro de la Nivel de vacio CHB No se utiliza
pinza

Navegue hasta la pantalla Status para comprobar si el dispositivo funciona
correctamente.

12




X Status

Input/Output Test

Controller Digital Input

Controller Analog Input

Current ¥ | g0 2000 0mA

Controller Digital Output

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

7(;”; On‘On‘On‘;iar ;“; On“

off | | off | | off | | off | [ off | | off | | off | | off | | off | | off|

Controller Analog Output

® T == B

Home Workcell Manager  Task Builder Task Writer

mA

Robots DOOSAN

Ready
2018.06.05 4:42:23 PM

Flange Digital Input

Current ¥ | g0 200 0mA
‘ Reset | Flange Digital Output Reset
2 13 14 15 16 1 2 3 4 5 6
(o ¥ o AT o ¥ e | e > S
‘ On || On ‘ On||oOn| ‘ on On | ‘ On||/On||On||On||On
| off | | off | | off | | off | | off off | | off | | off | | off | [ off | | off
&) [ { |
Current v 0 mA
0.00 20.0¢

Q@ - ©@ O

Status Jog Setting Power

10. Durante la programacion, seleccione el comando Set de la pestafia Property para

controlar la pinza de OnRobot.

Task

0L Glabalvariables

MainSub (TaskVel. 250.0, Acc. 1000.0, Joint Vel, 60.0, A...
If (get_digital_input{4)==0N)

Else

End If

Command Property Simulator

® Direction

Digital_out[1] v | ON v

EndMainSub

Consulte el manual de usuario del robot para mas instrucciones.

11. Lainstalacién ha finalizado y la pinza ya esta lista para utilizarse en el robot.

13
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2.2. Robots FANUC
2.2.1. Modelos de la serie CR y LR Mate 200

En esta guia le mostraremos como preparar las pinzas de OnRobot para utilizarlas con su robot
mediante cuatro pasos de instalacidn. Los pasos para la instalacion son los siguientes:

. montaje de la pinza

Il.  disposicion del cableado
Ill.  conexidn de los cables

IV. y configuracién del robot.

2.2.1.1. Montaje

14

1. Monte primero el borde de adaptacion especifico del robot:

1 Tornillos M5x8 (1S014580)

2 Borde de adaptacion de
OnRobot
(ISO 9409-1-50-4-M6)

3 Clavija @5x6 (1SO2338)

4 Borde de la herramienta del
robot
(ISO 9409-1-31.5-4-M5)
Utilice un par de apriete de
5Nm.

2. Unavezinstalado, el borde del robot serd compatible con las pinzas y estas podran
montarse directamente.

Pinza VG10:

* Click!




Robots FANUC

Pinzas RG2/RG6:

Pinza Gecko:

(Consulte los manuales de la pinza para una guia de montaje detallada.)

2.2.1.2. Disposicion del cableado

3. Conecte el cable M8 de la pinza de 5 m de longitud a la pinza (para la pinza Gecko, el
cable es M12).

4. Tienda el cable (linea azul) hasta el convertidor de E/S y utilice la cinta de velcro
suministrada (en negro) para fijarlo.

Durante la disposicion del cableado, asegurese de dejar la suficiente longitud en las
articulaciones para garantizar que el cable no se estire cuando el robot se mueva.

Asimismo, compruebe que el radio de curvatura del cable sea de 40 mm como
minimo (70 mm para la pinza Gecko)

15



Robots FANUC

longitud
adicional S ,.,.,

Controlador

5 a% \ \/’ del robot

Coloque el convertidor de E/S de OnRobot cerca del controlador del robot.

2.2.1.3. Conexion eléctrica

Para los controladores FANUC R-30iA/iB, el conector CRMA58/CRMA59 de la placa de
conversiones puede utilizarse para conectar el convertidor de E/S de OnRobot al controlador
del robot. La fuente de alimentacion de 24 V suministrada puede utilizarse para suministrar
energia al convertidor y a la pinza.

16

NOTA: Es MUY recomendable adquirir las piezas del arnés y el conector adecuados
antes de instalar la pinza y el convertidor de E/S. No hay terminales de tornillo para el
terminal de E/S en el controlador. Los pines de E/S en el controlador R-30iA/iB se
pueden soldar, pero los puntos de soldadura son muy pequefos. En la siguiente tabla
se enumeran las piezas del conector necesarias y un proveedor que las suministra.

Piezas del conector de E/S de Fanuc
NG
Descripcion um.ero Proveedor
de pieza
Conector macho MR-50M de Honda MR-50M Misumi
Revestimiento del conector MR de Honda MR-50L+ Misumi




Robots FANUC
Los siguientes pasos le serviran de guia para la configuracidn eléctrica de las pinzas de
OnRobot:
5. Asegurese de que el robot esté totalmente apagado y desconecte el controlador de la

toma de corriente de la pared.

6. Localice primero el conector MR50-F en la parte delantera de la puerta (identificado
como CRMA58/CRMAS59). Prepare el conector de acoplamiento MR50-M.

7. Compruebe el médulo de E/S digital instalado en el armario de mando del robot y
configure el convertidor de E/S de OnRobot como corresponda:
Pinza RG2/RG6 (P1)

Las configuraciones PNP del convertidor
de E/S de OnRobot

necesitan los siguientes ajustes de
puente (marcados en rojo)

para las diferentes pinzas:

NPN<PNP
NPN4PNP e

NPN»PNP 18]

I ] NPN»>PNP m

Pinza VG10 Pinza Gecko

17
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18

Las configuraciones NPN del
convertidor de E/S de OnRobot
necesitan los siguientes ajustes de
puente (marcados en rojo) para las
diferentes pinzas:

Pinza VG10

I T 00

I ] NeNp-pNp 04

@robot

Pinza RG2/RG6 (P1)

] NPN>PNP om
BT O
14

] NPN» PNP

(Consulte el manual de FANUC para comprobar si es de tipo NPN o PNP.)

8. Conecte el cable de la pinza al convertidor de E/S (G1-G9).

Pinzas RG2/RG6 y VG10

J3ddIRO

Pinza Gecko

d3ddiRO



Robots FANUC

Convertidor Pinza . .
de E/S RG2/RG6 (P1) Pinza VG10 Pinza Gecko
GO No se utiliza No se utiliza No se utiliza
G1 Pinza de 24 V (gris) Pinza d? 24V Pinza de 24 V (azul)
(gris)
GND de la pinza GND de la pinza . .
G2 (rojo) (rojo) GND de la pinza (rojo)
G3 Fuerza 5/40N Canal A Enc./Ap. Accionar almohadillas
(azul) (azul) (blanco)
Ga Cerrada/abierta Canal B Enc./Ap. Desacoplar
(rosa) (rosa) almohadillas (marron)
Sin pinzar Vacio CHA OK L.
G5 (amarillo) (amarillo) Ultrasénico OK (verde)
6 Pinza ocupada Vacio CHB OK Pieza presente
(verde) (verde) (amarillo)
. Nivel de vacio A .
G7 No se utiliza (marron) Precarga OK (gris)
8 Diametro de la Nivel de vacio B La almohadilla necesita
pinza (blanco) (blanco) mantenimiento (rosa)
G9 No se utiliza No se utiliza Error (naranja)

El cable M12 de la pinza Gecko, suministrado con la pinza, debe cortarse y pelarse segin
sea necesario. Para el resto de pinzas, utilice el cable M8 preparado con un casquillo en
uno de los extremos.

9. Conecte el convertidor de E/S en el armario de mando del control con los cables de
30 cm suministrados como se describe en la tabla siguiente.

Convertidor Senal de Pines Pinza RG2/RG6 . .
de E/S Fanuc MR-50M (P1) Pinza VG10 Pinza Gecko
RO
R1 DOSRC1 31 Pinza 24 V Pinza 24V Pinza 24V
ver
R2 PNP/NPN a Pinza GND Pinza GND Pinza GND
continuacion
Canal A Accionar
R3 OuT_101 33 Fuerza 5/40N Enc./Ap. almohadillas
R4 OUT_102 34 Cerrar/abrir Canal B Desacoplar
- Enc./Ap. almohadillas
R5 IN_101 1 Sin pinzar Vacio CHA OK Ultrasénico OK
R6 IN_102 2 Pinza ocupada Vacio CHB OK Pieza presente
R7 IN_103 3 Precarga OK
La almohadilla
R8 IN_104 4 necesita
mantenimiento
R9 IN_105 5 Error

19
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20

Sila E/S de FANUC es de tipo PNP, es necesario conectar los siguientes pines:

Pines MR-50M Sefal de Fanuc
Del pin 19 al pin 30 Conectar SDICOM1 a0V
Del pin R2 al pin 49 Pinza GND a 24F

Sila E/S de FANUC es de tipo NPN, es necesario conectar los siguientes pines:

Pines MR-50M Sefal de Fanuc
Del pin 19 al pin 49 Conectar SDICOM1 a 24F
Del pin R2 al pin 18 PinzaGNDaOV

NOTA: El controlador de Fanuc estandar no es compatible con las entradas analdgicas
del robot (es decir, diametro de la pinza RG2, nivel de vacio VG10).

NOTA: Preste especial atencidn al conectar el pin SDICOM1 (pin 19 del conector) y la
pinza GND (convertidor de E/S R2). El cableado es distinto si el robot Fanuc estd
configurado para PNP (abastecimiento) o para NPN (hundimiento).

Conecte las lineas de E/S digital (R3-R9) del convertidor de E/S de OnRobot en el
conector MR50-M. La disposicion de patillas para el conector MR50-M de Honda para
las E/S de Fanuc se muestra a continuacion:

ol N .‘&e?a‘ﬁbz%z?e%a%a?a‘%'#&a?’ o o O




Robots FANUC

10. Verifique la conexidn y la configuracion con la ayuda de los siguientes diagramas:

Configuracion PNP del robot Fanuc

Pinzas RG2/RG6 (P1):

¥ &#m#ﬁ&ﬁﬁm.ﬁ. 5 ‘
Ol 228959959 ﬁ@ - O

'5?%53 DAL 4T 4 1%

- |

Pinza VG10:

L ) f?@?’m#ﬁ&ﬁﬁm.ﬁ. 5 J
Ol sedoprsese ﬁ@ o O

'5?%53 A4 4T 4 1%

i::< |

Pinza Gecko:

1 ) WMW&&W.%. 5 }
Ol s2o0999058 ,‘Sg?» wer- 1€
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Configuracion NPN del robot Fanuc

Pinzas RG2/RG6 (P1):
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Pinza VG10:
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11. Conecte la fuente de alimentacién de OnRobot a las lineas eléctricas (R1, R2) del
convertidor de E/S de OnRobot:

Pin Casquillo | Descripcién
R1 amarillo | 24V (1A) B
R2 cian GND

2.2.1.4. Configuracion del software del robot

Control de las E/S con la consola portatil de Fanuc

Las salidas del robot constituyen las entradas de la pinza (comandos) y las salidas de la pinza
constituyen las entradas del robot (la mayoria de las cuales corresponden a los sensores de la
pinza). Las salidas digitales de E/S pueden visualizarse en la consola portatil del robot realizando
los siguientes pasos. La asignacion de E/S digitales se determina en funcién de la conexion al
conector de 50 pines de Honda.

11. Pulse el botdn 1/0 de la parte inferior de la consola portatil para navegar por la
pantalla de salidas de celda E/S.

12. Pulse el botén Menu para desplegar un menu en pantalla. Utilice las flechas
arriba/abajo para navegar hasta I/O y la flecha izquierda para seleccionarlo y abrir
un menu secundario. Seleccione Digital en el menu de E/S secundario y, a
continuacion, pulse el botdn Enter.

Esto mostrarad las salidas digitales E/S ordenadas por nimero de puerto:
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13.

14.

15.

Puede alternar la visualizacidn entre entradas y salidas pulsando F3
(entrada/salida). Encienda y apague las sefiales de salida del robot desplazandose
con las flechas hasta una salida y pulsando F4 (para encenderla) o F5 (para
apagarla).

Utilice las funciones de la pinza en el programa Fanuc.
(Asumiendo que la funcidn de cierre de la pinza esta mapeada a OUT_102.)

DO[102] = ON; Cerrar pinza

La instalacidn ha finalizado y la pinza ya esta lista para utilizarse en el robot.
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2.3. Robots NACHI
2.3.1. Modelos CZy MZ

En esta guia le mostraremos como preparar las pinzas de OnRobot para utilizarlas con su robot
mediante cuatro pasos de instalacidn. Los pasos para la instalacion son los siguientes:

. montaje de la pinza

Il.  disposicion del cableado

Ill.  conexion de los cables

IV. y configuracién del robot.

2.3.1.1. Montaje

1. Monte primero el borde de adaptacion especifico del robot:

Para los modelos CZ10, MZ03EL, MZ07

1 Tornillos M5x8 (1S014580)

2 Borde de adaptacion de
OnRobot
(1S09409-1-50-4-M6)

3 Clavija @6x8 (1S02338)

4 Borde de la herramienta
del robot

Utilice un par de apriete de
5Nm.

Para los modelos MZ04

1 Tornillos M5x8 (ISO14580)

2 Borde de adaptacion de
OnRobot
(/1S0940-1-50-4-M6)

3 Clavija @6x8 (1S02338)

4 Borde de la herramienta del
robot

Utilice un par de apriete de
5Nm.
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2. Unavezinstalado, el borde del robot sera compatible con las pinzas y estas podran
montarse directamente.

Pinza VG10:
—
£ —3 T

Pinzas RG2/RG6:

’ Click!

Pinza Gecko:

(Consulte los manuales de la pinza para una guia de montaje detallada.)

2.3.1.2. Disposicion del cableado

3. Conecte el cable M8 de la pinza de 5 m de longitud a la pinza (para la pinza Gecko, el
cable es M12).

4. Tienda el cable (linea azul) hasta el convertidor de E/S y utilice la cinta de velcro
suministrada (en negro) para fijarlo.

Durante la disposicion del cableado, asegurese de dejar la suficiente longitud en las
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articulaciones para garantizar que el cable no se estire cuando el robot se mueva.

Asimismo, compruebe que el radio de curvatura del cable sea de 40 mm como
minimo (70 mm para la pinza Gecko).

radio de
curvatura

longitud
adicional

Controlador

5 3% \\/’ del robot

Coloque el convertidor de E/S de OnRobot cerca del controlador del robot.

2.3.1.3. Conexion eléctrica

La interfaz de E/S CNIN en la miniplaca de E/S (la placa de E/S mas comun), ubicada en el
interior del armario de mando, puede utilizarse para conectar el convertidor de E/S de
OnRobot al controlador del robot. La fuente de alimentacidn de 24 V interna puede utilizarse
para suministrar energia al convertidor y a la pinza.

©

Co00000000)
695565065010

©

Los siguientes pasos le serviran de guia para la configuracién eléctrica de las pinzas de
OnRobot:

27



Robots NACHI @ rO bOt

5. Asegurese de que el robot esté totalmente apagado.

6. Localice primero el conector CNIN en el interior del controlador del robot (solo
presente en una miniplaca de E/S).

AAAAA Smae an

‘‘‘‘‘

A continuacion, prepare el conector de acoplamiento CNIN (FCN-36J024-AU,
componente de Fujitsu) de repuesto que se suministra con la miniplaca de E/S.

7. Compruebe la miniplaca de E/S instalada en el armario de mando del robot y
configure el convertidor de E/S de OnRobot como corresponda.

Si la miniplaca de E/S es de tipo transistor y PNP o la miniplaca de E/S es de tipo relé y
esta configurada como tipo PNP:
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Las configuraciones PNP del convertidor
de E/S de OnRobot

necesitan los siguientes ajustes de
puente (marcados en rojo)

para las diferentes pinzas:

Pinza VG10

Robots NACHI

Pinza RG2/RG6 (P1)

PNP <«NPN
o PNP <«NPN

A

Si la miniplaca de E/S es de tipo transistor y NPN o la miniplaca de E/S es de tipo relé

y esta configurada como tipo NPN:

Las configuraciones NPN del
convertidor de E/S de OnRobot
necesitan los siguientes ajustes de
puente (marcados en rojo) para las
diferentes pinzas:

Pinza VG10

Pinza RG2/RG6 (P1)

NPN <PNP

NPN4PNP
BITEIE O

] nene e i)

TN O
u——
] nenepnp 04
~ ] NPN»PNP

Si hay otro médulo instalado, consulte el manual del robot para comprobar si es de

tipo NPN o PNP.

En caso de no tener clara la configuraciéon de la miniplaca de E/S de tipo relé, consulte

el manual del robot.

Conecte el conector de la pinza al convertidor de E/S (G1-G9).
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Pinzas RG2/RG6 y VG10

Pinza Gecko

d3ddibO

Convertidor Pinza . "
de E/S RG2/RG6 (P1) Pinza VG10 Pinza Gecko
GO No se utiliza No se utiliza No se utiliza
Pinzade 24V Pinza de 24 V Pinzade 24V
G1 . .
(gris) (gris) (azul)
GND de la pinza | GND de la pinza GND de la pinza
G2 . . .
(rojo) (rojo) (rojo)
Accionar
63 Fuer(zaaz%40N Canal(ngur;)c./Ap. almohadillas
(blanco)
. Desacoplar
Ga Cerra(cizéjlerta Canal(rBoig)c./Ap. almohadillas
(marrdn)
G5 Sin pinzar Vacio CHA OK Ultrasénico OK
(amarillo) (amarillo) (verde)
G6 Pinza ocupada Vacio CHB OK Pieza presente
(verde) (verde) (amarillo)
67 No se utiliza Nivel de Vf’:\CIO A Precarga OK
(marrén) (gris)
La almohadilla
Didmetro de la Nivel de vacio B necesita
G8 . .
pinza (blanco) (blanco) mantenimiento
(rosa)
G9 No se utiliza No se utiliza Error (naranja)

@robot

El cable M12 de la pinza Gecko, suministrado con la pinza, debe cortarse y pelarse segun
sea necesario. Para el resto de pinzas, utilice el cable M8 preparado con un casquillo en
uno de los extremos.

9. Conecte el convertidor de E/S (R1-R9) en el conector CNIN del armario del
controlador con los cables de 30 cm suministrados como se describe en la tabla

siguiente.

A continuacién, se muestra como referencia la disposicién de patillas del conector de
acoplamiento CNIN en el lado del cable, vista desde la superficie soldada:
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O

12 11

10 9
o o s s s

I s o o o -

8 7

6 5 4 3

1

O

Tipo de conector: FCN-361J024-AU hembra, de tipo soldadura (componente de

Fujitsu)
Convertidor Seial de Pines Pinza . .
de E/S NACHI CNIN | RG2/RG6(P1) | 'inzaVG1o Rlusalbeae
RO
P1
R1 (alimentacion | A10 o Pinza 24 V Pinza 24 V Pinza 24 V
interna de B10
24V)
M1
R2 (alimentacién | A1l 0 Pinza GND Pinza GND Pinza GND
interna de B11
oV)
Canal A Accionar
R3 097 Al Fuerza 5/40N Enc./Ap. almohadillas
R4 099 A2 Cerrar/abrir Canal B Desacoplar
Enc./Ap. almohadillas
R5 198 B5 Sin pinzar Vacio CHA OK | Ultrasénico OK
R6 1103 B4 Pinza ocupada | Vacio CHB OK | Pieza presente
R7 1101 B3 Precarga OK
La almohadilla
R8 199 B2 necesita
mantenimiento
R9 197 Bl Error

NOTA: Cualquier pin de entrada sin utilizar puede usarse para conocer la informacién
del estado de la pinza, y cualquier salida sin utilizar puede usarse para controlar la

pinza.

Recuerde qué pin utiliza durante el cableado, es necesario para el mapeo durante un
paso posterior.

En el caso de disponer de una miniplaca de E/S de tipo relé, es necesario conectar los
siguientes pines de CNIN para suministrar alimentacion a los relés:

Pines CNIN

Sefial de NACHI

B12 a A10 (o B10)

PR (alimentacidon + del relé) a P1 (alimentacion interna de 24 V)

A12 a A1l (0 B11)

MR (alimentacion - del relé) a M1 (alimentacién interna de 0 V)

Ademas, es necesario conectar los siguientes pines de CNIN para establecer la
configuracion PNP o NPN de la miniplaca de E/S de tipo relé:
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@robot

Para la configuracién NPN.

Pines CNIN

Sefial de NACHI

A9 a All (o B11)

Salida comun a M1 (alimentacién interna de 0 V)

B9 a A10 (o B10)

Entrada comun en P1 (alimentacidn interna de 24 V)

Para la configuracién PNP.

Pines CNIN

Seiial de NACHI

A9 a A10 (o B10)

Salida comun a P1 (alimentacion interna de 24 V)

B9 a All (o0 B11)

Entrada comun en M1 (alimentacion interna de 0 V)
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10. Verifique la conexion y la configuracidn con la ayuda de los siguientes diagramas:

Miniplaca de E/S de tipo relé configurada como PNP

Pinzas RG2/RG6 (P1):

/\
EEEES LSS ESBE,

‘?‘??’T?D:‘m

&

g§egesepeses

¥3ddiio BB

Pinza VG10:
N\
| ‘ 3 1§ L NCHENCRENUNEN E U
i ‘?‘??‘B‘D??DDD“
Pinza Gecko:

(3 I8 O3 e £
b skt

nie=

—

ggegeeares

33



Robots NACHI @ rO bOt

Miniplaca de E/S de tipo relé configurada como NPN

Pinzas RG2/RG6 (P1):

-

%EB&&&&&&&EEAO
?D?ITIIGDD??DDDB
p—4

——

ggegeeeees

Pinza VG10:
) IR CACRCHNIURENUREN 3 TN
:< \/\y
Pinza Gecko:

EERESSESESEN,
L W S A
N

—

aiie:

¥3ddINo BE

ggQeeesReg
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Miniplaca de E/S de tipo transistor configurada como PNP

Pinzas RG2/RG6 (P1):

o | BEBEEIEZZIEE,

C]DDDC]D:I??D:I:IB O

J

Pinza VG10:
| ‘ L TN A I SN 1 U
O DDDDGDD??DDDBO
Pinza Gecko:

ZEBESIL LY,

—

aiie:

geegppeapes
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Miniplaca de E/S de tipo transistor configurada como NPN

Pinzas RG2/RG6 (P1):
Zloys & 788 s SEN,
: 24v O DDDDC}DD??DDDBO
I <
%
Pinza VG10:
| ‘ ) KRN A NN ER U
O DDDDC}DD??DDDBO
Pinza Gecko:

ZEESSLESSSEY,

—

afie:

ggQeeesReg
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2.3.1.4. Configuracion del software del robot

11. Utilice la consola portatil de NACHI para probar la instalacidn:

Toque el botén Monitor2 en la pantalla tactil

Step

7/29/2011 10:06 &

13

[1:NB4-02

JOINT Al
JOINT Al
JOINT Al
JOINT Al
JOINT Al
JOINT Al

2] Input Signal Monitor
Constant llag11 0042
Settin
J 0016 0017

Service
Ultilities

0031 0032 0033 0034 0035

m
T
m
T
Tl

JOINT A1 T

™= ‘3% Teach/Play

Manusl Speed

L H

Condition

0006

0011 0015
0016 0017 0018 0019 0020
0021 0022 0024 0025
0026 0027 0028 0029 0030
0031 _0032 0033 0034 0035

b [k

Smooth

Robots NACHI

Navegue hasta la sefial de salida mapeada (p. ej., 097) con las flechas

Mantenga pulsado el botdn Enable de la parte superior izquierda de la
consola portatil y pulse 1 (encendido) o 2 (apagado) en el teclado

o] e B

nDEE *
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12.

13.

Utilice las funciones de la pinza en el programa del robot.
Para controlar la pinza:

e Pulse la tecla OUT en la linea de programa que desee
e Seleccione Set output
e Introduzca un nimero de salida (p. ej., 097) y pulse Enter

e Introduzca el valor (0 0 1) y pulse Enter

Para comprobar el estado de la pinza:

e Pulse lateclaIN en la linea de programa que desee
e Seleccione Wait for input

e Introduzca un nimero de entrada (p. e€j., 1104) y pulse Enter

La instalacién ha finalizado y la pinza ya estd lista para utilizarse en el

robot.
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2.4. Robots KAWASAKI
2.4.1. Modelos de la serie R

En esta guia le mostraremos como preparar las pinzas de OnRobot para utilizarlas con su robot
mediante cuatro pasos de instalacion. Los pasos para la instalacion son los siguientes:

. montaje de la pinza

Il.  disposicidn del cableado
Ill.  conexién de los cables

IV. vy configuracién del robot.

2.4.1.1. Montaje

1. Monte primero el borde de adaptacién especifico del robot:

Para los modelos RSO03N, RSO05L, RSO05N, RS007L, RSO07N

1 Tornillos M5x8 (1S014580)

2 Borde de adaptacion de
OnRobot
(1SO 9409-1-50-4-M6)

3 Clavija @5x6 (1S02338)

4 Borde de la herramienta del
robot
(ISO 9409-1-31.5-4-M5)
Utilice un par de apriete de
5Nm.

Para los modelos RS006L, RSO10N

\ Tipo C
1 Tornillos M6x8 (I1SO14580)

2 Borde de adaptacién de
OnRobot
(ISO 9409-1-50-4-M6)
3 Clavija @6x10 (1S02338)
4 Borde de la herramienta del
robot
(ISO 9409-1-40-4-M6)
Utilice un par de apriete de
6 Nm.
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Para los modelos RS0010L, RSO20N, RS015X

Tipo D

1 Tornillos M6x8 (I1SO14580)

2 Borde de adaptacién de
OnRobot
(ISO 9409-1-50-4-M6)

3 Clavija @6x10 (1S02338)

4 Borde de la herramienta del
robot
(ISO 9409-1-63-4-M6)
Utilice un par de apriete de
6 Nm.

Tornillos M8x10 (1S014580)
Borde de adaptacion de
OnRobot

(1SO 9409-1-50-4-M6)
Clavija @8x10 (1SO2338)

Borde de la herramienta del
robot

(ISO 9409-1-80-6-M8)
Utilice un par de apriete de 8 Nm.

2. Unavezinstalado, el borde del robot sera compatible con las pinzas y estas podran
montarse directamente.

Pinza VG10:

—
€3 T
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Pinzas RG2/RG6:

Pinza Gecko:

(Consulte los manuales de la pinza para una guia de montaje detallada.)

2.4.1.2. Disposicion del cableado

3. Conecte el cable M8 de la pinza de 5 m de longitud a la pinza (para la pinza Gecko, el
cable es M12).

4. Tienda el cable (linea azul) hasta el convertidor de E/S y utilice la cinta de velcro
suministrada (en negro) para fijarlo.

Durante la disposicion del cableado, asegurese de dejar la suficiente longitud en las
articulaciones para garantizar que el cable no se estire cuando el robot se mueva.

Asimismo, compruebe que el radio de curvatura del cable sea de 40 mm como
minimo (70 mm para la pinza Gecko).
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longitud
adicional

Controlador |
== del robot

Coloque el convertidor de E/S de OnRobot cerca del controlador del robot.

2.4.1.3. Conexion eléctrica

Los dos controladores mas recientes para los robots KAWASAKI son el F-Series, que utiliza un
conector DX40-50P para la interfaz de E/S; y el E-Series, que utiliza un conector D-Sub de 37

pines (M/H). La placa GPIO del armario de mando puede utilizarse para conectar el

convertidor de E/S de OnRobot al controlador del robot. La fuente de alimentacion de 24 V

suministrada puede utilizarse para suministrar energia al convertidor y a la pinza.

NOTA: Es MUY recomendable adquirir las piezas del arnés y el conector adecuados
antes de instalar la pinza y el convertidor de E/S. No hay terminales de tornillo para el
terminal de E/S en el controlador. Las conexiones de E/S en el controlador del F-

Series se pueden soldar, pero los puntos de soldadura son muy pequefios. Las

conexiones de E/S en el controlador del E-Series no pueden soldarse y es necesario

utilizar un conector DB37.

Piezas del conector de E/S de Kawasaki

Controlador Ejemplo de
Descripcion proveedor

F-Series Conector DX40-50P de HIROSE
(placa 2AB/AE) Protector del conector DX-50-CV

Digikey, Mouser

E-Series (placa 1TW) | conector DB37 (macho y hembra) | Amazon, Digikey
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— e E F-Series: DNAD-50P

Los siguientes pasos le serviran de guia para la configuracion eléctrica de las pinzas de
OnRobot:

5.

Asegurese de que el robot esté totalmente apagado y desconecte el controlador de la
toma de corriente de la pared.

En primer lugar, localice el conector DB37 del E-Series en la parte posterior del
armario o el conector DX40-50P del F-Series en el lateral del armario. Prepare los
conectores de acoplamiento.

Compruebe el mddulo de E/S digital instalado en el armario de mando del robot y
configure el convertidor de E/S de OnRobot como corresponda:

NOTA: El controlador del robot Kawasaki dispone de una placa XGPIO que determina
si el robot esta configurado para PNP o para NPN. En el F-Series, la placa XGPIO
(2AB/AE) esta configurada para PNP por defecto y puede cambiarse realizando el
ajuste de puente JP8 en la placa (consulte el manual de E/S externas del controlador F
para mas informacion). En el E-Series, la configuracién PNP/NPN del robot viene dada

por la placa XGPIO (1TW) y, para cambiarla, se debe cambiar la placa XGPIO del
controlador.

43



Robots KAWASAKI

44

Las configuraciones PNP del convertidor
de E/S de OnRobot

necesitan los siguientes ajustes de
puente (marcados en rojo)

para las diferentes pinzas:

Pinza VG10

I T 00

Las configuraciones NPN del
convertidor de E/S de OnRobot
necesitan los siguientes ajustes de
puente (marcados en rojo) para las
diferentes pinzas:

Pinza VG10

NPN4PNP e

i T 00

PNP <«NPN
o PNP <«NPN

A

] NPNB-PNP
__] NPNBPNP

] NPNR-PNP

@robot

Pinza RG2/RG6 (P1)

NPN 4PNP e

] NPN»PNP o

] NPN>PNP

Consulte el manual de Kawasaki para comprobar si es de tipo NPN o PNP.

Conecte el cable de la pinza al convertidor de E/S (G1-G9).



Pinzas RG2/RG6 y VG10

d3ddibO

Pinza Gecko

d3ddibO

Co:\;e;:jor R GZ})II;(‘;: (P1) Pinza VG10 Pinza Gecko
GO No se utiliza No se utiliza No se utiliza
Pinzade 24V Pinza de 24 V Pinzade 24V
G1 . .
(gris) (gris) (azul)
GND de la pinza GND de la pinza GND de la pinza
G2 . . .
(rojo) (rojo) (rojo)
63 Fuerza 5/40N Canal A Enc./Ap. alg?lj\(;rc]izlras
(azul) (azul) (blanco)
Ga Cerrada/abierta | Canal B Enc./Ap. all)n(:i)ar?:cfillfgs
(rosa) (rosa) (marron)
G5 Sin pinzar Vacio CHA OK Ultrasénico OK
(amarillo) (amarillo) (verde)
G6 Pinza ocupada Vacio CHB OK Pieza presente
(verde) (verde) (amarillo)
67 No se utiliza Nivel de vfacio A Precarga OK
(marrén) (gris)
La almohadilla
G8 Diametro de la Nivel de vacio B necesita
pinza (blanco) (blanco) mantenimiento
(rosa)
G9 No se utiliza No se utiliza Error (naranja)

Robots KAWASAKI

El cable M12 de la pinza Gecko, suministrado con la pinza, debe cortarse y pelarse segun

sea necesario. Para el resto de pinzas, utilice el cable M8 preparado con un casquillo en

uno de los extremos.
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@robot

9. Conecte el convertidor de E/S en el armario de mando del control con los cables de
30 cm suministrados como se describe en la tabla siguiente.

Convertidor sefal de Pin del Pin del E- Pinza
de E/S Kawasaki F-Series Series RG2/RG6 Pinza VG10 Pinza Gecko
(DX40-50P) (DB37) (P1)
RO
VIN . . .
R1 . CN2-18 Pinza 24 V Pinza 24 V Pinza 24 V
(Solo E-Series)
OUT-COM1e CN2-36- . . .
R2 IN-COM1 30y 6 CN4 - 18 Pinza GND Pinza GND Pinza GND
Canal A Accionar
R3 ouT_1 31 CN2-1 Fuerza 5/40N Enc./Ap. almohadillas
. Canal B Desacoplar
R4 OUT_2 32 CN2-2 Cerrar/abrir Enc./Ap. almohadillas
R5 IN_1 7 CN4-1 Sin pinzar Vacio CHA OK | Ultrasénico OK
Pinza , .
R6 IN_2 8 CN4 -2 Vacio CHB OK | Pieza presente
ocupada
R7 IN_3 9 CN4 -3 Precarga OK
La almohadilla
R8 IN_4 10 CN4-4 necesita
mantenimiento
R9 IN_5 11 CN4 -5 Error

NOTA: El controlador de Kawasaki estandar no es compatible con las entradas
analdgicas del robot (es decir, diametro de la pinza RG2, nivel de vacio VG10).
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10. Conecte las lineas de E/S digital (R3-R9) del convertidor de E/S de OnRobot al
conector DX40-50P para F-Series o al conector DB37 para E-Series.

La disposicion de patillas para el conector DX40-50P para F-Series se muestra a

continuacién:

La disposicion de patillas para el conector DB37 para E-Series se muestra a
continuacion:

Vista trasera del conector sub-d macho de 37 pines:
PEOOEOEEO®OO0OO OO OO
() () (9 69 ® @ ) W6 @ @ 6@ e @k @ e @

Vista trasera del conector sub-d hembra de 37 pines:

DOOOOOOPOMOHEE®E® O ®®
PRAAAMAONEEEOEE®E 6 @

11. Verifique la conexidn y la configuracion con la ayuda de los siguientes diagramas.
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PNP para F-Series de Kawasaki

Pinzas RG2/RG6 (P1):

Pinza VG10:

I

Pinza Gecko:
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NPN para F-Series de Kawasaki

Pinzas RG2/RG6 (P1):

Pinza VG10:

Pinza Gecko:
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PNP para E-Series de Kawasaki

Pinzas RG2/RG6 (P1):

\ O@O@O@O@@OOOO@Q%%
PPNEEEERNEEREREEE @ E
REAR VIEW OF MALE 37 PIN

SUB-D CONNECTOR
Robot Outputs (CN2)

OOOOERCHOOOEOEOO®®E \‘?
PEEEEEEEEE®OE6®E @
REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN

SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)

Pinza VG10:

@O@O@O@O@@OOOO@kﬂﬁ
IPEEEEAEEREEIEEE® @G
REAR VIEW OF MALE 37 PIN

SUB-D CONNECTOR
Robot Outputs (CN2)

(OOXCXCICICICCOACACRCECRCACICAY) \‘?
PEeEEEEEEEOEE® @
REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN

SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)

Pinza Gecko:

@O@O@O@O@@OOOO@kﬁy
IPEEEEAEEREEEEE®®EE

REAR VIEW OF MALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Outputs (CN2)

@@@" [OXORCROIOACROICACRCACICAY) \?
EER®EEEe 6 @@

REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)
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NPN para E-Series de Kawasaki

Pinzas RG2/RG6 (P1):

@@@0@@@@@0@@@@@@%&?
PPNEEEEPEEREPIEEE ®HE

REAR VIEW OF MALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Outputs (CN2)

@@@@@@@@@@@@@@@@@?@
Poorreoeeeneeeee|e

REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)

@@@0@@@@@0@@@@@@%&?
PPNEEEEPEEREPNEEE ®HE

REAR VIEW OF MALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Outputs (CN2)

@@@@@@@@@@@@@@@@@@@
PEEEEEEEEEE® e @
j REAR VIEW OF FEMALE S‘IJ
SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)

@@@0@@@@@0@@@@@@%&?
PPNEEEEPEPRNOPPNPEO® G

REAR VIEW OF MALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Qufputs (CN2)

@9@@@@@@@@@@@@@@@?@
e e e e e ae

REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR
Robot Inputs (CN4)

Pinza VG10:

o

Pinza Gecko:
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12. Conecte la fuente de alimentacion de OnRobot a las lineas eléctricas (R1, R2) del
convertidor de E/S de OnRobot:

Pin Casquillo | Descripcién
R1 amarillo | 24V (1 A)
R2 cian GND

2.4.1.4. Configuracion del software del robot
Control de las E/S con la consola portatil de Kawasaki

——

Una vez instalado el arnés de E/S externo, las E/S de la pinza pueden visualizarse en la consola
portatil de Kawasaki mediante los siguientes pasos. La asignacion de E/S digital se determina en

funcién de cdmo se ha conectado el arnés a la placa GPIO.

13. Toque en medio de la pantalla tactil de la consola portdtil, pulse el boton Menu,

seleccione un monitor (Monitorl o Monitor2) y pulse Enter

14. Seleccione Output Signal y pulse Enter. Se mostrara una lista de salidas del robot en

el monitor, en la parte inferior de la pantalla.

15. Pruebe las salidas del robot encendiendo y apagando las sefiales. Para ello, mantenga

pulsado A + ON/OFF.
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Ubicacion de los botones A, ON y OFF en la consola portatil.

16. Para visualizar las entradas del robot, repita los pasos 1-3 pero seleccione Digital
Inputs. También puede visualizar las salidas y las entradas en monitores diferentes
para verlas unas al lado de otras.

Visualizacion de la consola portdtil con las sefiales de entrada mostradas en el Monitorl
(11-135) y las sefiales de salida en el Monitor2 (01-035).
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17. Utilice las funciones de la pinza en el programa Kawasaki.
(Asumiendo que la funcidn de cierre de la pinza estd mapeada a OUT_102.)

SIG 2; Cerrar pinza encendiendo la sefial 02
SIG -2; Abrir pinza apagando la seiial 02

18. Lainstalacién ha finalizado y la pinza ya esta lista para utilizarse en el robot.
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2.5. Robots KUKA
2.5.1. Modelos con el armario de mando compacto KR C4

En esta guia le mostraremos como preparar las pinzas de OnRobot para utilizarlas con su robot
mediante cuatro pasos de instalacidn. Los pasos para la instalacion son los siguientes:

. montaje de la pinza

Il.  disposicion del cableado
Ill.  conexidn de los cables

IV. y configuracién del robot.

2.5.1.1. Montaje

14. Monte primero el borde de adaptacion especifico del robot:
(Para el tipo A, no se necesita borde de adaptacion).

1 Tornillos M5x8 (1S014580)

2 Borde de adaptacion de
OnRobot
(1SO 9409-1-50-4-M6)

3 Clavija @5x6 (1SO2338)

4 Borde de la herramienta del
robot
(ISO 9409-1-31.5-4-M5)
Utilice un par de apriete de
5Nm.

15. Una vez instalado, el borde del robot sera compatible con las pinzas y estas podran
montarse directamente.

Pinza VG10:
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Pinzas RG2/RG6:

Pinza Gecko:

(Consulte los manuales de la pinza para una guia de montaje detallada.)

2.5.1.2. Disposicion del cableado

16. Conecte el cable M8 de la pinza de 5 m de longitud a la pinza (para la pinza Gecko, el
cable es M12).

17. Tienda el cable (linea azul) hasta el convertidor de E/S y utilice la cinta de velcro
suministrada (en negro) para fijarlo.

Durante la disposicion del cableado, asegurese de dejar la suficiente longitud en las
articulaciones para garantizar que el cable no se estire cuando el robot se mueva.

Asimismo, compruebe que el radio de curvatura del cable sea de 40 mm como
minimo (70 mm para la pinza Gecko)
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longitud
adicional

Controlador

A8 \/’ del robot

Coloque el convertidor de E/S de OnRobot cerca del controlador del robot.

2.5.1.3. Conexion eléctrica

Para los robots Agilus, la interfaz de E/S opcional X12 del armario de mando puede utilizarse
para conectar el convertidor de E/S de OnRobot al controlador del robot. La fuente de
alimentacion de 24 V suministrada puede utilizarse para suministrar energia al convertidor y a

la pinza.

©

(robot

2000

(eleleleTele]e]

©

Los siguientes pasos le serviran de guia para la configuracion eléctrica de las pinzas de

OnRobot:

18. Aseglrese de que el robot esté totalmente apagado.
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19. Localice primero el conector X12 en la parte posterior del armario compacto KRC4.
Prepare el conector de acoplamiento X12 (D-SUB 50) de repuesto que se suministra

20.

con el robot.

Compruebe el mddulo de E/S digital instalado en el armario de mando del robot y
configure el convertidor de E/S de OnRobot como corresponda:

Los mddulos Beckhoff EL1809 y EL2809 son de tipo PNP.

Las configuraciones PNP del convertidor
de E/S de OnRobot

necesitan los siguientes ajustes de
puente (marcados en rojo)

para las diferentes pinzas:

Pinza VG10

Las configuraciones NPN del
convertidor de E/S de OnRobot
necesitan los siguientes ajustes de
puente (marcados en rojo) para las
diferentes pinzas:

Pinza VG10

Pinza RG2/RG6 (P1)

Pinza RG2/RG6 (P1)

S
" ] NPN»PNP o

I \ NPN» PNP

 p——
] NPN»PNP
I O
| ] NPN»PNP
ly 1
J NPN» PNP

PNPRNEN [ |

PNP-NPN [ |
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Si hay otro médulo instalado, consulte el manual para comprobar si es de tipo NPN o

PNP.

21. Conecte el conector de la pinza al convertidor de E/S (G1-G9).

Pinzas RG2/RG6 y VG10

d3ddibO

Pinza Gecko

d3ddibO

Co:\;e;:jor R 627:‘62: (P1) Pinza VG10 Pinza Gecko
GO No se utiliza No se utiliza No se utiliza
Pinza de 24 V Pinza de 24 V Pinza de 24V
G1 . .
(gris) (gris) (azul)
GND de la pinza | GND de la pinza GND de la pinza
G2 . . .
(rojo) (rojo) (rojo)
63 Fuerza 5/40N Canal A Enc./Ap. algfacfl\c;rc]i?l’as
(azul) (azul) (blanco)
ca Cerrada/abierta | Canal B Enc./Ap. a?;ia;:cillfa:s
(rosa) (rosa) (marron)
G5 Sin pinzar Vacio CHA OK Ultrasénico OK
(amarillo) (amarillo) (verde)
G6 Pinza ocupada Vacio CHB OK Pieza presente
(verde) (verde) (amarillo)
G7 No se utiliza Nivel de vlacfo A Precarga OK
(marrén) (gris)
La almohadilla
G8 Didmetro de la Nivel de vacio B necesita
pinza (blanco) (blanco) mantenimiento
(rosa)
G9 No se utiliza No se utiliza Error (naranja)

El cable M12 de la pinza Gecko, suministrado con la pinza, debe cortarse y pelarse segun

sea necesario. Para el resto de pinzas, utilice el cable M8 preparado con un casquillo en

uno de los extremos.
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22. Conecte las lineas de E/S digital (R3-R9) del convertidor de E/S de OnRobot en el
conector X12.

Lista de los pines importantes del conector X12: (vistos desde el lado de conexién)

Iinnnnncncnnnnnnnnn1] w
O f1Boooooooooooooooolill {:-jJ

400000000000 00O00O0 0K
| - —_

Pin Descripcion Pin Descripcion

1 Entrada digital 1 17 Salida digital 1
2 Entrada digital 2 18 Salida digital 2
3 Entrada digital 3 19 Salida digital 3
4 Entrada digital 4 20 Salida digital 4
5 Entrada digital 5 21 Salida digital 5
6 Entrada digital 6 22 Salida digital 6
7 Entrada digital 7 23 Salida digital 7
8 Entrada digital 8 24 Salida digital 8
9 Entrada digital 9 25 Salida digital 9
10 Entrada digital 10 26 Salida digital 10
11 Entrada digital 11 27 Salida digital 11
12 Entrada digital 12 28 Salida digital 12
13 Entrada digital 13 29 Salida digital 13
14 Entrada digital 14 30 Salida digital 14
15 Entrada digital 15 31 Salida digital 15
16 Entrada digital 16 32 Salida digital 16

Cualquier pin de entrada sin utilizar puede usarse para conocer la informacién del
estado de la pinza, y cualquier salida sin utilizar puede usarse para controlar la pinza.
Recuerde qué pin utiliza durante el cableado, es necesario para el mapeo durante un
paso posterior.

23. Conecte la fuente de alimentacion de OnRobot a las lineas eléctricas (R1, R2) del
convertidor de E/S de OnRobot:

Pin Casquillo | Descripcion
R1 amarillo | 24V (1 A)
R2 cian GND

2.5.1.4. Configuracion del software del robot

24. Encienda el robot y cambie la configuracién del robot en el WorkVisual por medio de
la interfaz KLI. (Consulte los manuales para ver instrucciones detalladas.)

Para utilizar las E/S digitales del robot, los pines fisicos de la interfaz deben estar

60



25.

26.

Robots KUKA

mapeados a variables en WorkVisual.

La numeracion de pines del X12 se corresponde con el nimero de canales indicados
en WorkVisual (pestafia de bus de campo de mapeo de E/S: entrada de EL1809 y
salida de EL2809).

LR AN e o xRl o Do gl s Bl O G s e p s X RSBRALEH SES O

| 7] Project Structure > B % 1% Cell corfiguration | 410 Mapping v x [[Icatalogs >y 1 x
a
a® Hadware L. Geomety ' Fies KRC1/Os KACVariables PLC  Feldbusses  KRCl/Os PLC  Fieldbusses 5 Options 33 KikaRebots230V | [»
= ngfmauww;?smgr: "a"';: =8 1os 1) KUKA Power Pack sr (KPPOT1 1) ]| | Search »

G B ot = {120 Analog Inputs {2 Resolver Digtal Converter (RDC)

T K'JR G'“R;};m“pm N £ Analog Outputs {2 Bectronic Mastering Device (EMD)
8 s qu;"" :-2) Digtal Inputs 1) EM3905-1001 1/0-Modul
+-[2) Digtal Outputs £-E3 KUKA System Bus (SY5-X48)

KUKA Cantroller Bus (KCB)

El- KUKA System Bus (SY5-%48)
5 BheCAT

El- KUKA Extension Bus (5Y5-X44)

{2 CIB SR Safety Module (SION-CIB-SR)

-3 KUKA Extension Bus (SY5-%44)
£+ £ EK1100 EtherCAT Coupler (24 E-Bus)
& EL 1509 16Ch. Dig. Input 24V, Im:

145 BherCAT ) < -
E.E_Knm EiherCAT Coule I EL2809 16Ch. Dig. Outout 24V, 0.5A v
N
E_T‘EE;J;MWCP\D\; & & Ew & & & TR A 2
-~ EL2809 16Ch. Dig| [Myamg, N D 0 0 Name Addess A
= E‘j g‘;’:;:“'"‘ Channel 1.Input 00
] Unassgned Active Devices SINGZ] BOOL = 4mE Channel 2 Input BOOL 321
SINE3] BOOL 4= amm Channel 3.nput BOOL 2
SINE4] BOOL 4= amm Channel 4 nput BOOL i)
SINES) BOOL 4= <mE Channel 5 Input BOOL £
SINEE] BOOL 4= 4mE Channel 6 Input BOOL 325 - 3 %
SINT BOOL 4= amm Channel 7.nput B00L 326 v| @2
e ‘ =
Name ~ Tpe O~ A | BsllestResistort 6 ~
SupplyVoltage 230
SINEZ] BOOL  dmm Channel ZInput SuppertedSupph 230
SING3) BooL <= || <mm Channel 3input BOOL 322 Name WINDOWS-BTAD
SINE4) BooL 4= || 4m=m Channel 4input BOOL 323 Version v
SIN[5) BOOL  dem Channel 5.Input BallastResistorMaxCount
s SRR ] | P i ror Gets or sefs the value of the maximal
< > | & /& 1bitls)in1signal(s) sele.. (@) < @ @ 1bit(s)in 1 signal(s) selected & 7% =y

[

Una vez la configuracidn se haya completado y aplicado al robot, utilice el smartPAD
de KUKA para probar la instalacion:

En el menu principal, seleccione Display > Inputs/outputs > Digital I/O

Para visualizar una entrada/salida especifica a la que esté mapeada la pinza:
e Toque el botén Go to.
e Introduzca el nimero y confirmelo con la tecla Enter.

42 @ sm engang

EEEEE

143 O Eingang

v
144 [ ) Ensans
Inputs | Outputs

Utilice las funciones de la pinza en el programa KRL.
(Asumiendo que la funcién de cierre de la pinza estd mapeada a SOUT[2].)

SOUT[2]=TRUE ; Cerrar pinza

61




Robots KUKA @ rObOt

27. Lainstalacién ha finalizado y la pinza ya est4 lista para utilizarse en el robot.
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2.5.2. Modelos LBR iiwa con armario Sunrise

En esta guia le mostraremos como preparar las pinzas de OnRobot para utilizarlas con su robot
mediante cuatro pasos de instalacion. Los pasos para la instalacion son los siguientes:

. montaje de la pinza

Il.  disposicidn del cableado
Ill.  conexién de los cables

IV. y configuracién del robot.

2.5.2.1. Montaje

El borde de la herramienta del robot es compatible con las pinzas de OnRobot.

1. Monte la pinza en el robot.

Pinza VG10:

* Click!

Pinza Gecko:
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(Consulte los manuales de la pinza para una guia de montaje detallada.)

2.5.2.2. Disposicion del cableado

2.

64

Conecte el cable M8 de la pinza de 5 m de longitud a la pinza (para la pinza Gecko, el
cable es M12).

Conecte el conector M12 de 17 pines de Media Flange (suministrado por KUKA) al
Media Flange del robot (asegurese de que el cable es lo suficientemente largo).

Disponga el cable de la pinza (linea azul) y el cable de Media Flange (linea roja) al
convertidor de E/S.

Utilice la cinta de velcro (en negro) para fijarlos.

Durante la disposicion del cableado, asegurese de dejar la suficiente longitud en las
articulaciones para garantizar que el cable no se estire cuando el robot se mueva.

Asimismo, compruebe que el radio de curvatura del cable sea de 40 mm como
minimo (70 mm para la pinza Gecko).

longitud f
adicional

radio de
curvatura

Controlador
del robot

Coloque el convertidor de E/S de OnRobot cerca del controlador del robot.
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2.5.2.3. Conexion eléctrica

Para los robots KUKA LBR iiwa, la interfaz de E/S Media Flange del brazo del robot puede
utilizarse para conectar el convertidor de E/S de OnRobot al controlador del robot. Media
Flange también suministra energia a la pinza acoplada. La Media Flange del robot debe tener
una de las siguientes conexiones: X11, X12, X13, X3, X41, X42, X43, X91, X92, X93. Si su modelo
especifico de Media Flange no dispone de una de estas interfaces, pongase en contacto con su
proveedor de KUKA.

©

[GOGO000000)

©

Los siguientes pasos le serviran de guia para la configuracion eléctrica de las pinzas de
OnRobot para el tipo de conector X3 (M12 de 17 pines) (los pasos son los mismos para todos
los tipos de interfaz, pero los tipos de conector y la numeracion de los pines variara):

6. Asegurese de que el robot esté totalmente apagado.

7. Localice primero el conector X3 en el lateral de Media Flange. Prepare el conector de
acoplamiento X3 (M12 de 17 pines) de repuesto que se suministra con el robot.

8. Paratodos los tipos de Media Flange, configure el convertidor de la siguiente manera:
X11, X12, X13, X3, X41, X42, X43, X91, X92, X93 son de tipo PNP.
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9.

Las configuraciones PNP del convertidor
de E/S de OnRobot

necesitan los siguientes ajustes de
puente (marcados en rojo)

para las diferentes pinzas:

Pinza VG10

I NPN»-PNP 18]

N O

@robot

Pinza RG2/RG6 (P1)

PNP <«NPN
Q PNP <«NPN

A

Conecte el conector de la pinza al convertidor de E/S (G1-G9).

Pinzas RG2/RG6 y VG10

d3ddibO

Pinza Gecko

d3ddibO



Cor;\;e;::lor R Gz;:g: (P1) Pinza VG10 Pinza Gecko
GO No se utiliza No se utiliza No se utiliza
Pinza de 24 V Pinza de 24 V Pinzade 24V
G1 . .
(gris) (gris) (azul)
GND de la pinza | GND de la pinza GND de la pinza
G2 X . .
(rojo) (rojo) (rojo)
63 Fuerza 5/40N Canal A Enc./Ap. aInA'lcocllw(;rc‘i;Iras
(azul) (azul) (blanco)
Ga Cerrada/abierta | Canal B Enc./Ap. a?;za;:;::s
(rosa) (rosa) (marrén)
G5 Sin pinzar Vacio CHA OK Ultrasdnico OK
(amarillo) (amarillo) (verde)
G6 Pinza ocupada Vacio CHB OK Pieza presente
(verde) (verde) (amarillo)
G7 No se utiliza Nivel de vfacio A Precarga OK
(marron) (gris)
La almohadilla
Gs Diametro de la Nivel de vacio B necesita
pinza (blanco) (blanco) mantenimiento
(rosa)
G9 No se utiliza No se utiliza Error (naranja)

Robots KUKA

El cable M12 de la pinza Gecko, suministrado con la pinza, debe cortarse y pelarse segun
sea necesario. Para el resto de pinzas, utilice el cable M8 preparado con un casquillo en
uno de los extremos.

10. Conecte las lineas de E/S digital (R3-R9) del convertidor de E/S de OnRobot en el
conector X3.

Lista de los pines importantes del conector X3: (vistos desde el lado del robot)
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Pin Descripcion Pin Descripcion

1 MH Salida 0 9 VCC24V

2 MH Salida 3 10 MH Entrada O
3 MH Entrada 3 11 MH Salida 1
4 MH Entrada 4 12 MH Salida 2

5 GND 24V 13 MH Entrada 2
6 GND 24V 14 GND 24V

7 VCC24V 15 VCC24V

8 VCC24V 16 MH Entrada 1

Cualquier pin de entrada sin utilizar puede usarse para conocer la informacion del

estado de la pinza, y cualquier salida sin utilizar puede usarse para controlar la pinza.
Recuerde qué pin utiliza durante el cableado, es necesario para el mapeo durante un
paso posterior.

11. Conecte cualquiera de las salidas de alimentacion del X3 a las lineas eléctricas (R1, R2)

del convertidor de E/S de OnRobot:

Pin

Pin X3 Descripcion

R1

7,8,9,15 | 24V (1A)

R2

5,6,14,17 | GND

2.5.2.4. Configuracion del software del robot
La Media Flange de KUKA esta configurada de fabrica para los grupos de E/S y el proyecto
Sunrise Workbench de KUKA deberia tener estos grupos de E/S exportados. De lo contrario,
consulte el Manual KUKA Sunrise OS 1.xx KUKA Sunrise Workbench 1.xx, Seccién 11.

12. Utilice las funciones de la pinza en el programa de Java. Para mas informacion,
consulte: Manual KUKA Sunrise OS 1.xx KUKA Sunrise Workbench 1.xx, Seccién 15.11

13. Lainstalacién ha finalizado y la pinza ya esta lista para utilizarse en el robot.
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2.6. Robots TECHMAN

En esta guia le mostraremos como preparar las pinzas de OnRobot para utilizarlas con su robot
mediante cuatro pasos de instalacidn. Los pasos para la instalacion son los siguientes:

. montaje de la pinza

Il.  disposicion del cableado
Ill.  conexidn de los cables

IV. y configuracién del robot.

2.6.1. Montaje

12. Monte primero el borde de adaptacion especifico del robot:
Tipo K

1 Tornillos M6x10 (/SO14580)

2 Borde de adaptacién de
OnRobot (compatible con
1S09409-1-50-4-M6)

3 Clavija @6x8 (IS02338)*

4 Borde de la herramienta del
robot

Utilice un par de apriete de
6 Nm.

*No se incluye en los primeros
kits comercializados.

13. Una vez instalado, el borde del robot sera compatible con las pinzas y estas podran
montarse directamente.

Pinza VG10:

’ Click!
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2.6.2.

70

Pinzas RG2/RG6:

Pinza Gecko:

(Consulte los manuales de la pinza para una guia de montaje detallada.)

Disposicion del cableado

Conecte el cable M8 de la pinza de 5 m de longitud a la pinza (para la pinza Gecko, el
cable es M12).

Disponga el cable hasta el convertidor de E/S y utilice la cinta de velcro suministrada
para fijarlo.

Durante la disposicion del cableado, asegurese de dejar la suficiente longitud en las
articulaciones para garantizar que el cable no se estire cuando el robot se mueva.

Asimismo, compruebe que el radio de curvatura del cable sea de 40 mm como
minimo (70 mm para la pinza Gecko).
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Longitud adicional

7N

- Controlador
KRP/ del robot

Coloque el convertidor de E/S de OnRobot cerca del controlador del robot.

2.6.3. Conexion eléctrica

Para los robots Techman, la interfaz de E/S en la parte inferior del armario de mando puede
utilizarse para conectar el convertidor de E/S de OnRobot al controlador del robot. La fuente
de alimentacion de 24 V suministrada, una vez conectada a las entradas de alimentacion del
controlador, puede utilizarse para suministrar energia al convertidor y a la pinza.

‘

-

‘ip:

-

Los siguientes pasos le serviran de guia para la configuracion eléctrica de las pinzas de
OnRobot:

4. Asegurese de que el convertidor de E/S esté configurado para la pinza, de acuerdo
con la siguiente referencia:
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Pinza RG2/RG6 (P1)

Las configuraciones NPN del
convertidor de E/S de OnRobot
necesitan los siguientes ajustes de
puente (marcados en rojo) para las
diferentes pinzas:

Pinza VG10

] NPN»PNP

] NPN»PNP

\ NPN» PNP
, O

"] nenepnp 04
] NPNB-PNP

5. Conecte el cable de la pinza al convertidor de E/S (G1-G9).

Pinzas RG2/RG6 y VG10 Pinza Gecko

d3ddibO
d3ddibO
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Cor;\;e;::lor R Gz;:g: (P1) Pinza VG10 Pinza Gecko
GO No se utiliza No se utiliza No se utiliza
Pinza de 24 V Pinza de 24 V Pinzade 24V
G1 . .
(gris) (gris) (azul)
GND de la pinza | GND de la pinza GND de la pinza
G2 X . .
(rojo) (rojo) (rojo)
63 Fuerza 5/40N Canal A Enc./Ap. aInA'li)cllw(;rCEIras
(azul) (azul) (blanco)
Ga Cerrada/abierta | Canal B Enc./Ap. alljrizarf:gll?ars
(rosa) (rosa) (marrén)
G5 Sin pinzar Vacio CHA OK Ultrasdnico OK
(amarillo) (amarillo) (verde)
G6 Pinza ocupada Vacio CHB OK Pieza presente
(verde) (verde) (amarillo)
G7 No se utiliza Nivel de vlacio A Precarga OK
(marron) (gris)
La almohadilla
Gs Diametro de la Nivel de vacio B necesita
pinza (blanco) (blanco) mantenimiento
(rosa)
G9 No se utiliza No se utiliza Error (naranja)

El cable M12 de la pinza Gecko, suministrado con la pinza, debe cortarse y pelarse segun
sea necesario. Para el resto de pinzas, utilice el cable M8 preparado con un casquillo en
uno de los extremos.

los conectores de E/S.

30 cm suministrados como se describe en la tabla siguiente.

Asegurese de que el robot y el controlador estén totalmente apagados.

Acceda a la parte inferior del armario del controlador del robot, donde se encuentran

Conecte el convertidor de E/S en el armario de mando del control con los cables de
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Sefal de Convertidor de E/S

TECHMAN | RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
EXT_GND | No se utiliza No se utiliza PSU GND
EXT_24V No se utiliza No se utiliza PSU 24V
GND_EX R2 / GND R2 /GND R2 /GND
24V_EX R1/24V R1/24V R1/24V
DI_O RS R5 RS
DI_1 R6 R6 R6
DI_2 No se utiliza No se utiliza R7
DI_3 No se utiliza No se utiliza R8
DI_4 No se utiliza No se utiliza R9
DO_0 R3 R3 R3
DO_1 R4 R4 R4
AIN_OP R7 R7 No se utiliza
AIN_OGND | R2 /GND R2 /GND No se utiliza
AIN_1P R8 R8 No se utiliza
AIN_1GND | R2 /GND R2 /GND No se utiliza
ADC_GND | R2/GND R2 /GND No se utiliza
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robot

Pueden utilizarse otras entradas/salidas digitales si las entradas/salidas enumeradas
se usan para otros fines. Tenga en cuenta que AIN_OGND, AIN_1GND y ADC_GND
deben conectarse a una masa comun (R2 en el convertidor de E/S o GND_EX en el
robot) para que el sistema de circuitos de entrada del robot funcione. Consulte el

manual del robot para obtener mas informacion.

Si utiliza la pinza Gecko, conecte la fuente de alimentacién de OnRobot suministrada
a las lineas eléctricas externas del controlador (24V_EX y GND_EX, respectivamente).

Pin Casquillo | Descripcion
EX_24V | amarillo | 24V (1A)
EX_GND | cian GND
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10. Verifique la conexidn y la configuracién con la ayuda de los siguientes diagramas:
Pinzas RG2/RG6 (P1):

© BRI

0000
8

00
8

(O ] || 24v ex

O[] || oac_+sen
O ||oac_sen
O [ || oac_sout
O [ || pac_cue

Pinza VG10:
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Pinza Gecko:

2.6.4. Configuracion del software del robot

11. Tras encender el robot, las E/S pueden utilizarse para controlar la pinza y recibir

realimentacidn, de acuerdo con la siguiente tabla:

ol

0000 GC

el

ORI (o1 O || oac rour
PR (511 O] ||oac_sno

Sefial de Funcidn
TECHMAN | RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko
DI O Sin pinza CHA > 60 % Ultrasénico OK
DI 1 Ocupado CHB > 60 % Pieza presente
DI 2 No se utiliza No se utiliza Precarga OK
DI3 No se utiliza No se utiliza La almohadilla
necesita
mantenimiento
DI 4 No se utiliza No se utiliza Error
DO O Fuerza CHA Accionar
baja/alta agarre/liberacién almohadillas
DO 1 Apertura/cierre | CHB Desacoplar
agarre/liberacién almohadillas
AIN O No se utiliza Nivel de vacio CHA No se utiliza
AIN 1 Diametro de la | Nivel de vacio CHB No se utiliza
pinza

12. Se recomienda configurar el botdn de pinza de los robots para alternar entre las E/S
relevantes y asi facilitar el aprendizaje por medio de la prueba. Consulte el manual de
usuario del robot para mas instrucciones.

13. Lainstalacién ha finalizado y la pinza ya esta lista para utilizarse en el robot.
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2.7. Robots YASKAWA
2.7.1. Modelos GP12, GP8, GP7, HC10/DT

En esta guia le mostraremos como preparar las pinzas de OnRobot para utilizarlas con su robot
mediante cuatro pasos de instalacion. Los pasos para la instalacion son los siguientes:

I.  montaje de la pinza

Il.  disposicion del cableado

lll.  conexidn de los cables

IV. vy configuracién del robot.

2.7.1.1. Montaje

1. Monte primero el borde de adaptacidn especifico del robot:

Para los modelos GP7, GP8

Tipo F

1 Tornillos M5x10
(/1S014580)

2 Borde de adaptacién de
OnRobot
(/1S09409-1-31,5-4-M6)
Clavija @5x6 (1S02338)

4 Borde de la herramienta
del robot (/SO 9409-1-60-

4-M5)
Utilice un par de apriete de
5Nm.
Para los modelos GP12
(1) 2] (3 (4 Tipo G

1 Tornillos M4x10
(/IS014580)

Borde de adaptacién de
OnRobot
(/IS09409-1-31.5-8-M4)
Clavija @4x6 (1S02338)
Borde de la herramienta
del robot (1509409-1-62-
A 8-M4)

" Utilice un par de apriete de

3 Nm.
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Para los modelos HC10/DT

Tipo H

v ( 1 Tornillos M6x8 (1S014580)
il - A8 g 2 Borde de adaptacion de
‘4 """ : ' OnRobot

(/1S09409-1-31,5-4-M6)
3 Clavija @6x8 (1S02338)
R N ORI 4 Borde de la herramienta del
@ @p - TN robot
(/SO 9409-1-80-4-M6)
Utilice un par de apriete de
6 Nm.

2. Unavezinstalado, el borde del robot serd compatible con las pinzas y estas podran
montarse directamente.

Pinza VG10:

* Click!
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Pinza Gecko:

(Consulte los manuales de la pinza para una guia de montaje detallada.)

2.7.1.2. Disposicion del cableado

3. Conecte el cable M8 de la pinza de 5 m de longitud a la pinza (para la pinza Gecko, el
cable es M12).

4. Tienda el cable (linea azul) hasta el convertidor de E/S y utilice la cinta de velcro
suministrada (en negro) para fijarlo.

Durante la disposicion del cableado, asegurese de dejar la suficiente longitud en las
articulaciones para garantizar que el cable no se estire cuando el robot se mueva.

Asimismo, compruebe que el radio de curvatura del cable sea de 40 mm como
minimo (70 mm para la pinza Gecko).

longitud
adicional

Controlador

@§ \\/’ del robot

Nota: Si se utiliza el brazo Yaskawa HC10 con la funcién de E/S de la herramienta, los
conectores del extremo del brazo pueden utilizarse para conectar la pinza directamente
en lugar de tender el cable M8/M12 a lo largo del brazo del robot.
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Coloque el convertidor de E/S de OnRobot cerca del controlador del robot.

2.7.1.3. Conexion eléctrica

Los controladores de Yaskawa mdas comunes son el controlador estandar YRC1000 y el
controlador YRC1000micro. Para el YRC1000, la placa breakout de E/S CN308 (n.2 de pieza
178669-1) del armario de mando puede utilizarse para conectar el convertidor de E/S de
OnRobot al controlador del robot. Para el controlador YRC1000micro, utilice el conector CN4 de
la placa breakout de E/S para conectar el convertidor de E/S de OnRobot al controlador del
robot. La fuente de alimentacion de 24 V suministrada puede utilizarse para suministrar energia
al convertidor y a la pinza.

YRC1000:

YRC1000micro:
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- o |
SR o
T

Los siguientes pasos le serviran de guia para la configuracion eléctrica de las pinzas de
OnRobot:

5.

Asegurese de que el robot esté totalmente apagado y desconecte el controlador de la
toma de corriente de la pared.

Compruebe el médulo de E/S digital instalado en el armario de mando del robot y
configure el convertidor de E/S de OnRobot como corresponda:

La mayoria de controladores de Yaskawa tienen establecida una configuracién NPN.

Pinza RG2/RG6 (P1)

Las configuraciones NPN del
convertidor de E/S de OnRobot
necesitan los siguientes ajustes de
puente (marcados en rojo) para las
diferentes pinzas:

Pinza VG10

NPN4PNP o

NPN4PNP e
e
] NPN»PNP o
= I
T R (. ] NPN>PNP

U e ]— ] NPN»PNP o

'U PNP»NPN | " ] nene-pnp fos]
U e

m NPN» PP 14

m

] NPN»PNP
] NPN>PNP
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82

@robot

Consulte el manual de Yaskawa para comprobar si es de tipo NPN o PNP.

7. Conecte el conector de la pinza al convertidor de E/S (G1-G9).

Pinzas RG2/RG6 y VG10

Pinza Gecko

d3ddibO

Convertidor Pinza . "
de E/S RG2/RG6 (P1) Pinza VG10 Pinza Gecko
GO No se utiliza No se utiliza No se utiliza
Pinzade 24V Pinza de 24 V Pinzade 24V
G1 . .
(gris) (gris) (azul)
GND de la pinza | GND de la pinza GND de la pinza
G2 . . .
(rojo) (rojo) (rojo)
Accionar
63 Fuer(zaazil/)40N Canal(gzlilr;)c./Ap. almohadillas
(blanco)
. Desacoplar
Ga Cerra(cizéjlerta Canal(rBoig)c./Ap. almohadillas
(marrdn)
G5 Sin pinzar Vacio CHA OK Ultrasénico OK
(amarillo) (amarillo) (verde)
G6 Pinza ocupada Vacio CHB OK Pieza presente
(verde) (verde) (amarillo)
G7 No se utiliza Nivel de v,auo A Precarga OK
(marrén) (gris)
La almohadilla
Didmetro de la Nivel de vacio B necesita
G8 . .
pinza (blanco) (blanco) mantenimiento
(rosa)
G9 No se utiliza No se utiliza Error (naranja)

El cable M12 de la pinza Gecko, suministrado con la pinza, debe cortarse y pelarse segun
sea necesario. Para el resto de pinzas, utilice el cable M8 preparado con un casquillo en
uno de los extremos.

NOTA: El controlador de Yaskawa estdndar no es compatible con las entradas
analdgicas del robot (es decir, didametro de la pinza RG2, nivel de vacio VG10).



8. Conecte el convertidor de E/S en el armario de mando del control con los cables de
30 cm suministrados como se describe en la tabla siguiente.

Asignacion de pines para YRC1000:

Convertidor

Seial de

Pin de la placa

Pinza RG2/RG6

breakout Pinza VG10 Pinza Gecko
de E/S Yaskawa CN306 (P1)
RO
R1 B18 Pinza 24V Pinza 24V Pinza 24V
R2 Al6 Pinza GND Pinza GND Pinza GND
Accionar
R3 OUT_09 B8 Fuerza 5/40N Canal A Enc./Ap. almohadillas
. Desacoplar
R4 OUT_10 A8 Cerrar/abrir Canal B Enc./Ap. almohadillas
R5 IN_09 B1 Sin pinzar Vacio CHA OK Ultrasdénico OK
R6 IN_10 Al Pinza ocupada Vacio CHB OK Pieza presente
R7 IN_11 B2 Nivel de vacio A Precarga OK
Didmetro de I La almohadilla
R8 IN_12 A2 inza Nivel de vacio B necesita
P mantenimiento
R9 IN_13 B3 Error
Asignacién de pines para YRC1000micro:
Pinza
Convertidor | Sefial de Pin del Pin de la placa . .
de E/S Yaskawa | conector S breakout CN4 RG(ZP/ :;GG Pinza VG10 AR 6O
RO
R1 12 15 Pinza 24V Pinza 24V Pinza 24V
R2 11 23 Pinza GND Pinza GND Pinza GND
Fuerza Canal A Accionar
R3 OUT_05 10 16 5/40N Enc./Ap. almohadillas
. Canal B Desacoplar
R4 ouT_07 9 17 Cerrar/abrir Enc./Ap. almohadillas
R5 IN_04 1 25 Sin pinzar VachCHA Ultrasénico OK
Pinza Vacio CHB .
R6 IN_05 2 26 ocupada oK Pieza presente
R7 IN_06 3 9 Precarga OK
La almohadilla
R8 IN_07 4 10 necesita
mantenimiento
R9 IN_08 5 27 Error
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Ademds, en la siguiente tabla se enumeran los cédigos de color para las E/S de la
herramienta YRC1000micro de Yaskawa, desde el borde de la herramienta hasta la
pinza. S1 hace referencia a las entradas del robot y engloba los pines 1-8 del conector S.
Por su parte, S2 hace referencia a las salidas del robot y abarca los pines 9-16 del

conector S.
Cadigos de color de los conectores de E/S de la herramienta HC10
Cable 1 2 3 4 5 6 7 8
S1 Amarillo | Blanco | Naranja Azul Verde | Marrén Gris Negro
S2 Blanco | Naranja | Verde Negro Azul Amarillo | Naranja | Marrén

9. Conecte las lineas de E/S digital (R3-R9) del convertidor de E/S de OnRobot en el
modulo de E/S de Yaskawa. Tenga en cuenta que la interfaz de E/S de YRC1000 esta
dentro del controlador, y que la interfaz de E/S de YRC1000micro es una placa
breakout ubicada fuera del controlador (CN4). A continuacidn, se muestra la
disposicién de patillas para la placa breakout de E/S del controlador YRC1000micro.

YRC1000micro

YRC1000
General-purpose /O board (;JANCDAIOOZ-E)
& CN30B Connector

Name Sgna
GP Irput N H-
GP Iput N
GP Input n H-
g : 20043 (A2 [N12_ GP Irput N
BEMA(TYP) © 20044 (B3 [INI3_ GP Input N

. 20045 |A3_[IN14_GP Irput N

EachPoint &
24vDC

. 20045 B4 [INI15_ GP Input w H-
—e (20047 [M[NI5_GP rput w H-

= 85 -
A5

B7_|ozew
1w Joow N
0uT09 GP Output__| ouT)
#8_|ounio_GPoupat__|ouTH-
outit GPoupt|oUTH-
0UT12 GP Output__|0uT)

10 [0uTi3 GPOutpt__[ouT| -
[210 [ouT14 GPoutpat  |ouTH~

1 _[ouTis GP Output__|ouThH -
QU116 GPOuput | OUTH--

of |

Each Point &

24WC
50mA (MAX) &

]

N

T

* Remove the Jumper-pins between CN303-1 to -3, CN303-2 to 4
when the external power supply is used
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YRC1000micro

[ow ]

(1121374

@

w
o
~
@
o
-
[
-
Y
g
S
[
-

o
w
o

0l
o
—

<
3
&

10. Verifique la conexion y la configuracidn con la ayuda de los siguientes diagramas:

Pinzas RG2/RG6 (P1):

YRC1000
General-purpose 1/ board (JANCD-AI002-E)

CN306 Connector

4 — Name fsosl
20040 |81 [N03  GP input N

L — T crrea— T

: 2042 (B2 |W1_GPpt |

PG

rev-ba o 20043 (A2 (W2 GPiput [

BAMATYP) © 2064 (83 (W3 GPiput | N
: 20005 A3 [Ni4_GPipwt | W

20046 (B4 W15 GPinput w

o 7 o gy £ L LT [
85

s
3
%
O e N T
: == a7 _[o2ew
N — — 30040 [B8_|ouT09 GP Ot | ouT]
— 30041 |A8_[0UTIO GP Ot OUT|
- — H 30042 [89_[OUT!!_GP Out | OUT)
b le] ot o 30043 A9 {.‘1‘"1 GPOwpa __|ouT]

2 :
S0mA(MAX) + 30044 [810 [ouT3 GP oWt [ouT]

P || [0 [wo [oote GPowaa oot

b | 30046 [B11 [0uT!5 GP Output | OUT
3@£~~ o047 [An [oums Gp o [ou1]
. 812
[
s
o
o0
m
s
s 1
L T Jaaow

T e [azow
o e v T

~ 2 | 17 [o2ew

@4V.T5X B18 | +260
Eana - 18 [+2e0

":.%." 1 L2400 819 |+20W 1
(VE ¢ PR L—{wimw

é—j::’,:w 1

* Remove the Jumper-pins between CN303-1 10-3, CN303-2 10 4
when the external power supply Is used.

IBEEEE
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“
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Sy E - - B
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S
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0
-
Pinza VG10:
YRC1000
General-purpose 1/O board (JANCD-AIO02-E)
(ON306 Connector
fsors
11
wH-
w
wH-
wH-
-
+H-
+H
-
W
T
arff-
I
W
. ! wilf-
B {30047 (11 [ouTié GPOupt |t~
612 n
Wiz -
o1 -
A3 B
[ B
Wi -
815 -
A5 -
.o 816 [02ew H-
[CN3T Tramar 16 |02ews =
3PSy 4 -
(J Y | o H
- 818 [+20w H-
= w18 [+20w B
1 24 819 | #2400 -
Lo L] 19 [+2eW =
! o 820 [FG .
L e W
Pr—

* Remove the Jumper-pins between CN303-1 10 -3, CN303-2to 4

‘when the external power supply is used.
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DORECTINI
ouTe
w
0

£€)

1T0T 6/8 £]9|S[P EIZT

TOTSTH

T

—
—
=
Pinza Gecko:
YRC1000
‘General-purpose /O board (JANCD-AIO02-E)
(CN308 Connector
Name B
N03  GP Irput ~ -
S |
N1 GP nput ~ -
N2 GPirput ~ —
s are— | 1
ST oy |
S oy | B
e w1l

026w =
026w -

ouTio GPouar [ auTH—
ouTh_GPowr | ouTH -
ouni2 GP ot | i
ouns GPoupt |ouTH-
uTie GPouprt [ouTH-
1 [ouTts GPoupst  [ouTH -
ouTie GPows  |ouTH-

ggeeseesees

e,

3 {PowerSpgy| 4 817 [024w)
v
024V

|pend| T
1o
1,,3:3'L-J 2 oew
| &osdect,

*Remove the Jumper-pins between CN303-1 o -3, CN303-2 10 4
‘when the external power supply is used.
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11. Conecte la fuente de alimentacion de OnRobot a las lineas eléctricas (R1, R2) del
convertidor de E/S de OnRobot:

Pin Casquillo | Descripcién
R1 amarillo | 24V (1 A)
R2 cian GND

NOTA: No conecte el casquillo amarillo de 24 V directamente al médulo de E/S de
Yaskawa. Conecte el convertidor de E/S a R1 (como en la imagen de arriba) o a G1.

2.7.1.4. Configuracion del software del robot

Las E/S de la pinza pueden visualizarse en la consola inteligente de Yaskawa mediante los
siguientes pasos. La asignacién de E/S digitales se determina en funciéon de cémo se ha
conectado el conector de la pinza al médulo de E/S de Yaskawa.

Los siguientes pasos detallan cdmo controlar las E/S desde la consola estandar de Yaskawa:

12. Navegue hasta Main Menu y luego seleccione IN/OUT.
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Robots YASKAWA

;I,,:ar !E} d?ﬂ inf Eg;} ’5

SY PONER STATUS

ROBOT

7/

EXTERMAL 0UTRUT

AUXTLTARY RELAY

Fx L ADDER EOITOR

GENERAL PURPUSE
THPLT

’ POS
ButP

SPECIFIL NPUT

THTERNAL
CONTROL STATUS

TERHINAL

PSEUO: PO
315

10 STMULATION
LISt

HETHURK THPUT

RB ST0P FACTOR
N TOR

SYSTEW INFA
&=

. P

PECIFIC DUTRUT

HETHIRK |DUTRUT

USER GROIP
TNPUT

ANALDR OUTRUT

USER GROUP
ATPAT

13. Aqui puede seleccionar la visualizacion de las entradas o salidas del robot. Es posible
alternar facilmente entre las distintas salidas haciendo clic en el botdn Enable toggle.

89



Robots YASKAWA @ rO bOt

Los siguientes pasos detallan como controlar las E/S desde la consola inteligente de Yaskawa:

14. Navegue hasta Menu y luego seleccione 1I/O

@ rowen
@ sevo

[ QT

ent Job

Program/Operate v

New Job

170

Block I/0

Variables

Variable and I/0 Watch

Move Robot

E Robot Settings *
@ Safety Settings >
X ity »
/\ Alamms

—~

15. Aqui puede seleccionar la visualizacidn de las entradas o salidas del robot. Es posible
alternar facilmente entre las distintas salidas haciendo clic en el boton Enable toggle.

iolelelo]
753168 | OO

16-368 O OETOGDE

9=ITh T O Tre G (O
TIETRe=— () ( i wic oy

7RE=797
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4 0000 0RO

sfsloleiiolateto)

DOEC

16. Utilice las funciones de la pinza en el programa Yaskawa.
(Asumiendo que la funcion de cierre de la pinza estd mapeada a [2].)

DOUT([2]=ON ; Cerrar pinza encendiendo la sefial 02
DOUT([2]=0FF ; Abrir pinza apagando la sefial 02

17. Lainstalacidn ha finalizado y la pinza ya esta lista para utilizarse en el robot.
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Convertidor de E/S

3. Anexo - Esquemas mecanicos
3.1. Convertidor de E/S

—

75 4x ©3

6O OF)
o) ol
= =

4 | I3 el
(o) ol
& el
(o) GE=c0 S

o) ()4

w 4

7.5 60

Todas las dimensiones se indican en milimetros.
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Bordes de adaptacién

3.2. Bordes de adaptacion

Tipo B

14
12
6,2(0,2)
= 2]
< o) o
OO 08‘ Ogl‘ (_EO
% 2 T
3 & 2
[sp]
o © 8
) H7 +0,012
4x D5 0 ¥3
4x @ 5,5 THRU ALL SECTION A-A
LI®9T 10
Tipo C
e
14,5
12,5
6,2(£0,2)
e
(3] ™
o] 6 =}
o Q) co
= Q@ +
— ~
F Q == T
e 0
a P
a7l
- 1)
7 4 P6HT7 +8'O]2$8
4x @ 6,5THRU ALL SECTION A-A X

L1 ®105¥ 10,5
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Bordes de adaptacion

Tipo D

4x @ 6,5 THRU ALL
L 1®1057 10,5

Tipo E

L_I

oy H7(+8'O]2)

4xM6-6H T 6

6,2(£0,2)

oy 6] 5179
3 =S -
oo g% o9
| 7 ':E\_cg
L 0 =
2 o @
o
S/ 5

)

6 (+0,012)
12,5 4x @6H7\ 0 V5
18,5
SECTION A-A

6x @ 8,5THRU ALL
L I@13V 6
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P50 h81-0,039

31,5 H7 (+g'025)

15
21

SECTION A-A




Bordes de adaptacién

Tipo F

5 0.5%45°

0ses Tl

31.5h7 (+0.025/-0)
,
T

[o—
h
o
12 hg (+0/-0.027)

Tipo G
4xD57V 6

I—M6-6HT5
\ . ©6.5x90°, Near Side

(@[o2[al]c]
1

—— X
~— 26000 (65805

$0.04/A[B]

E

o
o
o &

R

2
_|
wno
o~
Sp
— o0
+
— ~
I
o
o
e
—t (:)
(S

-

vl

L) ¢877.5

2
L o.5x45° % sLot é 1 [=—4.00
=22 7.00 H7(+0.012,-0)7 3

e X SECTION X-X

t
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robot

Bordes de adaptacion

Tipo H

@57
M6 - 6HV 6

\@6.5 x 90°, Near Side
XD 6.5 THRU ALL 4x@5 SLOT x1 length

L_1210.578.5

S A
& | v
=)
+
(2]
< ™
H 83
5%1_ ;
:757 2y
- 4
10
14
Tipo |
A
(+0,012)
P6H7\ O
o 4% Mé-6H T 6 6,2(+0,2)
45 M
O A
QL
" P |
o ([ Sojold | £,
x E?_O, I/ o
< ) - A ~
N ' - o o S
w —_
®y_ AE :
> 7 //%é
. g [
*
«\/?550 5
2 +0,012
4x G 55THRUALL 225 I x5S
L1@107¥ 18
SECTION A-A
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Bordes de adaptacién
TipoJ

(+0,012
D6H7\ 0 )

6,2 40,2

4xMé-6H T 6

S

&
3 8
é“ S S
>
~ Ie %
| wn
2
S

Z

18
SECTION A-A

A\/ @50 7

4x ¢ 55THRU ALL
L 1®107 85

Tipo K

BeH7\ 0 6xM6-6HT 7 @43

P50 4xp 6,5 THRU ALL
L 1®105% 7

|(+ 8,025)

$31.5H7

2,5

Todas las dimensiones se indican en milimetros.

97



