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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 alimentacion (24 V)

Cable M8 con casquillos en un extremo (1 x5 m)
Cables de conexidn para el lado del robot (9 x 0,3 m)
Cintas de velcro (4 x 0,5 m)

nhwnN =

Solo en los kits tipo B/C/D/E:

6. Borde de adaptacion
7. Tornillosy clavija para el borde de adaptaciéon
8. Herramienta para el apriete de los tornillos

2. Integracion del robot

El kit convertidor de E/S de OnRobot puede 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:

Herramientas de OnRobot
RG2 | RG6 | VG10 | Gecko

Tipos de robot compatibles

DOOSAN | M0609 /1509 /M1013 /0617 v v v v
LR Mate 200 v v v v
FANUC I erain /-TiA v | v v v
RSO03N /005L /005N / 006L /010N /
KAWASAKI | 0010L /020N /015X /030N /050N / v v v v
080N
KR 3 Agilus

KR 6 R1820 /1820 HP / 700(-2) / 900(-2)
KR 8 R1620 /1620 HP / R2010
KUKA KR 10 R1420 / 1420 HP /900(-2) /

1100(-2)

KR 12 R1810

LBR iiwa 7 R800 / 14 R820 v v ]| v v
Techman | TM5/12/14 v ] v ] x| x |

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

2.1. Robots DOOSAN

En esta guia le mostraremos cémo 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, disposicién del cableado, conexiéon de los cables 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:

Pinza Gecko:

(Consulte los manuales de la pinza para una guia de montaje detallada).
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Integracion del robot @ rObOt

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.

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 convertidory a la pinza.

co00

TBCI3 TBCI4  TBCOL 1 TBCO3 TBCO4  THAIO

o] Jl@

Q000000
(22006000001 ©)

CO0C

)]
©)
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Integracion del robot

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

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

Pinza VG10

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

Pinzas RG2/RG6 y VG10 Pinza Gecko

Grey
Red
Blue
Pink GIN
Yellow G OUT

24V

Yellow G OUT| Gé
Grey GOUT| 67
Pink G OUT| 68
Orange G OUT| G9

A3ddINO
A3ddibO

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

6.

7.

@robot

RG2/RG6 Pinza VG10 Pinza Gecko
GO/R0O |No se utiliza No se utiliza No se utiliza
G1/R1 _|Pinza de 24V (gris) Pinza de 24V (gris) Pinza de 24 V (azul)
G2/R2 |GND de la pinza (rojo) |GND de la pinza (rojo) GND de la pinza (rojo)
G3/R3 |Fuerza 5/40N (azul) Canal AEnc./Ap. (azul)  |Accionar almohadillas
(blanco)
G4/R4 |Cerrada/abierta (rosa) |Canal B Enc./Ap. (rosa) |Desacoplar almohadillas
(marrén)
G5/R5 |Sin pinzar (amarillo) Vacio CHA OK (amarillo) |Ultrasénico OK (verde)
G6/R6 |Pinza ocupada (verde) |Vacio CHB OK (verde) Pieza presente (amarillo)
G7/R7 |No se utiliza Nivel de vacio A (marrén) |Precarga OK (gris)
G8/R8 |Diametro de la pinza |Nivel de vacio B (blanco) |La almohadilla necesita
(blanco) mantenimiento (rosa)
G9/R9 [No se utiliza No se utiliza Error (naranja)

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

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

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.

Robot Convertidor de E/S
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 RS
105 No se utiliza No se utiliza R9
001 R3 R3 R3
002 R4 R4 R4
Al1 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 mds informacion.
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Integracion del robot

9. Verifique la conexiény la configuracion con la ayuda de los siguientes
diagramas:

Pinzas RG2/RG6 (P1):

Pinza Gecko:

g583583:238
E3IFRIRE
NAmEmmEm
EEE§s8ss

EEEEAEEN
4+ ENEEEEEN
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2.1.4. Configuracion del software del robot
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10. Tras encender el robot, las E/S pueden utilizarse para controlar la pinzay recibir
realimentacion, de acuerdo con la siguiente tabla:

E/S Funciéon
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/liberacién | Accionar almohadillas

002 | Apertura/cierre CHB agarre/liberacion | Desacoplar almohadillas

All No se utiliza Nivel de vacio CHA No se utiliza

Al2 Diametro de la pinza | Nivel de vacio CHB No se utiliza
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Integracion del robot @ rObOt

Navegue hasta la pantalla Status para comprobar si el dispositivo funciona

correctamente.
X Status Ready
2018.06.05 4:42:23 PM
Input/Output Test
Controller Digital Input Flange Digital Input

Controller Analog Input

Current ¥ X 2 0mA Current v .00 0.0 0mA
Controller Digital Output | Reset Flange Digital Output Reset
1 2 3 4 5 6 7 8 9 0 11 12 13 14 15 16 1 2 3 4 5 6
v N o m— o | [y Y . —af-Mt Yo —a o § s A > = L e
On|(On||On||On|fOn| On||On||On ‘ On |Onf/On||On||On ‘ On(|On||oOn On ‘ On | On|(On|(On||On
off | | off | | Off | | Off | | Off | | Off ‘ off | | Off ‘ Off | | Off ‘ Off | | off | | Off ‘ off | | Off | ‘ off off ‘ Off | | Off | | Off | | Off | | Off

Controller Analog Output

Current ¥ . 0 mA Current v g 0| mA
o 20,0

o

W = E Q@ < B O

Home Workcell Manager  Task Builder Task Writer Status Jog Setting Power

11. Durante la programacién, seleccione el comando Set de la pestana Property
para controlar la pinza de OnRobot.

Task Command Property Simulator

" Globalvariables Set
002

MainSub (TaskVel. 250.0, Acc. 1000.0, Joint Vel, 60.0, A...

If (get_digital_input{4)==0N) ® Direction
004 Else
. Digital_out[1] L4 ON v
P Endif
s Set
0T EndMainSub

Consulte el manual de usuario del robot para mas instrucciones.
12. Lainstalaciéon ha finalizado y la pinza ya esta lista para utilizarse en el robot.
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Integracion del robot

2.2. Robots FANUC
2.2.1. Modelos de la serie CRy LR Mate 200

En esta guia le mostraremos cémo 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, disposicion del cableado, conexiéon de los cables y
configuracién del robot.

2.2.1.1. Montaje

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

1 Tornillos M5x8
(1SO14580)

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

3 Clavija (IS02338-5x6)

Borde de la

herramienta del robot

(ISO 9409-1-31.5-4-M5)
Utilice un par de apriete de
5 Nm.

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

Pinza VG10:
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Integracion del robot @rObOt

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)

radio de
curvatura

&é__';;_\t._// ‘ longitud

adicional

Controlador

\\G’% \\/’ del robot

Coloque el convertidor de E/S de OnRobot cerca del controlador del robot.
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Integracion 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 alimentaciéon de 24 V suministrada puede utilizarse
para suministrar energia al convertidor y a la pinza.

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

5. Asegulrese 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/CRMA59). Prepare el conector de acoplamiento
MR50-M de repuesto que se suministra con el robot.

Conec.tn:.da-ifs/de 50'pines de H,Q'nd,'a

Ubicacion de los conectores de E/S en el controlador R-30iA
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Integracion del robot

@robot

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:

Para la configuraciéon 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

NPN «PNP
NPN4PNP e

I NPN»PNP 1]

"] nensprp 04
] NPN»PNP

Para la configuracion 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

NPN <PNP
NPN4PNP o

I IETE 00

I ] Nenw-prp 14

Pinza RG2/RG6 (P1

Pinza RG2/RG6 (P1

: N 00

" ] nenspip @]

"] nen»-prp 04

Pinza Gecko

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

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

Pinzas RG2/RG6 y VG10

White| G AN

Pinza Gecko

Yellow G OUT| 66
Grey GOUT| G7
Pink G OUT| G8
Orange G OUT| G9

El cable M12 de la pinza Gecko, suministrado con la pinza, debe cortarse y
pelarse segln sea necesario. Para el resto de pinzas, utilice el cable M8

preparado con un casquillo en uno de los extremos.

Pinza RG2/RG6 (P1) | Pinza VG10 Pinza Gecko
GO/RO | No se utiliza No se utiliza No se utiliza
G1/R1 | Pinza de 24V (gris) Pinza de 24V (gris) Pinza de 24 V (azul)
G2/R2 | GND de la pinza GND de la pinza (rojo) | GND de la pinza (rojo)
(rojo)
G3/R3 | Fuerza 5/40N (azul) Canal A Enc./Ap. Accionar almohadillas
(azul) (blanco)
G4/R4 | Cerrada/abierta Canal B Enc./Ap. Desacoplar
(rosa) (rosa) almohadillas (marrén)
G5/R5 | Sin pinzar (amarillo) Vacio CHA OK Ultrasénico OK (verde)
(amarillo)
G6/R6 | Pinza ocupada Vacio CHB OK (verde) | Pieza presente
(verde) (amarillo)
G7/R7 | No se utiliza Nivel de vacio A Precarga OK (gris)
(marrén)
G8/R8 | Diametro de la pinza | Nivel de vacio B La almohadilla necesita
(blanco) (blanco) mantenimiento (rosa)
G9/R9 | No se utiliza No se utiliza Error (naranja)

9. Conecte las lineas de E/S digital (R3-R9) del convertidor de E/S de OnRobot en

el conector MR50-M.

B e s
O SIPPPPIPPPPIPND o
FL T T T S S S O S

508

50 Contacts

Lista de los pines importantes del conector MR50-M: (vistos desde el lado de

conexion)
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Integracion del robot

10.

@robot

Pin Descripcion Pin Descripcion

1 Entrada digital 101 | 26

2 Entrada digital 102 | 27

3 Entrada digital 103 | 28

4 Entrada digital 104 | 29 ov

5 Entrada digital 105 | 30 ov

6 Entrada digital 106 | 31 DOSRC1

7 Entrada digital 107 | 32 DOSRC1

8 Entrada digital 108 | 33 Salida digital 101
9 Entrada digital 109 | 34 Salida digital 102
10 Entrada digital 110 | 35 Salida digital 103
11 Entrada digital 111 | 36 Salida digital 104
12 Entrada digital 112 | 37 Salida digital 105
13 Entrada digital 113 | 38 Salida digital 106
14 Entrada digital 114 | 39 Salida digital 107
15 Entrada digital 115 | 40 Salida digital 108
16 Entrada digital 116 | 41

17 ov 42

18 ov 43

19 SDICOM1 44

20 SDICOM2 45

21 46

22 Entrada digital 117 | 47

23 Entrada digital 118 | 48

24 Entrada digital 119 | 49 24F

25 Entrada digital 120 | 50 24F

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.

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 (1 A)
R2 cian GND
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Integracion del robot

2.2.1.4. 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
portétil del robot realizando los siguientes pasos. La asignacién de E/S digitales se
determina en funcién de la conexién al conector de 50 pines de Honda.

11. Pulse el botén 1/O 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 botén Enter.

Esto mostrara las salidas digitales E/S ordenadas por nimero de puerto:

13. Lainstalacién ha finalizado y la pinza ya esta lista para utilizarse en el robot.
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Integracion del robot @ rObOt

2.3. Robots KAWASAKI
2.3.1. 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, disposicion del cableado, conexion de los cables y
configuracién del robot.

2.3.1.1. Montaje

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

Para los robots Kawasaki RS003N, RS005L, RSO05N

\ Tipo B

1 Tornillos M5x8
(1SO14580)

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

3 Clavija (IS02338-5x6)

Borde de la

herramienta del robot

(ISO 9409-1-31.5-4-M5)
Utilice un par de apriete de
5Nm.

Tipo C

1 Tornillos M6x8
(1SO14580)
2 Borde de adaptacion
de OnRobot
(ISO 9409-1-50-4-Mé6)
3 Clavija (IS02338-6x10)
4 Bordedela
herramienta del robot
(1SO 9409-1-40-4-M6)
Utilice un par de apriete de
6 Nm.

Pagina 19



Para los robots Kawasaki RS0010L, RS020N, RS015X
" TipoD

Integracion del robot

Tornillos M6x8
(1SO14580)

Borde de adaptacion
de OnRobot

(1ISO 9409-1-50-4-M6)
Clavija (1S02338-6x10)

Borde de la
herramienta del robot
(1ISO 9409-1-63-4-M6)

Utilice un par de apriete de
6 Nm.
Para los robots Kawasaki RS030N, RSO50N, RSOSON

Tipo E

Tornillos M8x10
(1SO14580)

Borde de adaptacion de
OnRobot

(ISO 9409-1-50-4-Mé6)
Clavija (1IS02338-8x10)

Borde de la herramienta
del robot
(1ISO 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:
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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 disposicién 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)

radio de
curvatura

p longitud
A adicional

Controlador

\\G’% \\/’ del robot

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

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

.y &
s I
y — K i
L7, OB : il
I il @ coveRTER @ | — C
; |
- " | i 11
P g
H = r—
e b =
—_— E-Series: 37-pin D-5ub {M/F) o wana ki
= QE F-Series: DXA0-50P

Los siguientes pasos le serviran de guia para la configuracién 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. En primer lugar, localice el conector DB37 de la E-Series en la parte posterior
del armario o el conector DX40-50P de la F-Series en el lateral del armario.

Prepare los conectores de acoplamiento de repuesto que se suministran con el
robot.

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:

I.  Parala configuracion PNP.

Las configuraciones PNP del
convertidor de E/S de OnRobot
necesitan los siguientes ajustes
de puente (marcados en rojo)
para las diferentes pinzas:
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Pinza VG10 Pinza Gecko

PNP<NPN
G e anen
A

] NPNB-PNP
] NPNB-PNP

Il. Para la configuracion NPN.

Las configuraciones NPN del —
convertidor de E/S de OnRobot TS
necesitan los siguientes ajustes 2 NENSENE =
de puente (marcados en rojo) I
para las diferentes pinzas:

Pinza VG10

| PNP<NPN
@ orpanen
A

B denes NeN [

)
m
A

Consulte el manual de Kawasaki para comprobar si es de tipo NPN o PNP.
8. Conecte el conector de la pinza al convertidor de E/S (G1-G9).

Pinzas RG2/RG6 y VG10 Pinza Gecko

Grey |24V

Pink GIN
Yellow G OUT

Yellow G OUT| G6
Grey G OUT| 67
Pink G OUT| G8
Orange G OUT| G9

A3ddIRO
A3ddIEO
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El cable M12 de la pinza Gecko, suministrado con la pinza, debe cortarse y
pelarse segln sea necesario. Para el resto de pinzas, utilice el cable M8
preparado con un casquillo en uno de los extremos.

Pinza RG2/RG6 Pinza VG10 Pinza Gecko
(P1)
GO/RO | No se utiliza No se utiliza No se utiliza
G1/R1 | Pinzade 24V (gris) | Pinza de 24V (gris) Pinza de 24 V (azul)
G2/R2 | GND de la pinza GND de la pinza (rojo) GND de la pinza (rojo)
(rojo)
G3/R3 | Fuerza 5/40N (azul) | Canal AEnc./Ap. (azul) | Accionar almohadillas
(blanco)
G4/R4 | Cerrada/abierta Canal B Enc./Ap. (rosa) | Desacoplar
(rosa) almohadillas (marrén)
G5/R5 | Sin pinzar (amarillo) | Vacio CHA OK Ultrasénico OK (verde)
(amarillo)
G6/R6 | Pinza ocupada Vacio CHB OK (verde) Pieza presente
(verde) (amarillo)
G7/R7 | No se utiliza Nivel de vacio A Precarga OK (gris)
(marrén)
G8/R8 | Diametro de la Nivel de vacio B La almohadilla necesita
pinza (blanco) (blanco) mantenimiento (rosa)
G9/R9 | No se utiliza No se utiliza Error (naranja)

Conecte las lineas de E/S digital (R3-R9) del convertidor de E/S de OnRobot al

conector DB37 para E-Series o al conector DX40-50P para F-Series.

REAR VIEW OF MALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR

REAR VIEW OF FEMALE 37 PIN
SUB-D CONNECTOR

Lista de los pines importantes del conector DB37: (vistos desde el lado de

conexion)

Pin Descripcion Pin Descripcion
CN2 - Salidas del robot CN2 - Salidas del robot
CN4 - Entradas del CN4 - Entradas del
robot robot

1 EN. 1] SAL. 1 20 EN. 17 | SAL. 17

2 EN. 2 | SAL. 2 21 EN. 18| SAL. 18

3 EN.3|SAL.3 22 EN. 19| SAL. 19

4 EN.4|SAL. 4 23 EN. 20| SAL. 20

5 EN.5]|SAL. 5 24 EN. 21| SAL. 21

6 EN.6|SAL. 6 25 EN. 22| SAL. 22

7 EN.7|SAL.7 26 EN. 23| SAL. 23

8 EN.8|SAL.8 27 EN. 24 | SAL. 24

9 EN.9|SAL.9 28 EN. 25| SAL. 25

10 EN. 10| SAL. 10 29 EN. 26 | SAL. 26
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11 EN. 11 [SAL. 11 30 EN. 27 | SAL. 27

12 EN. 12 | SAL. 12 31 EN. 28 | SAL. 28

13 EN.13 | SAL. 13 32 EN. 29 | SAL. 29

14 EN.14 | SAL. 14 33 EN. 30 | SAL. 30

15 EN. 15| SAL. 15 34 EN. 31| SAL. 31

16 EN. 16| SAL. 16 35 EN. 32| SAL. 32

17 NC | NC 36 COM1 (OUT1-16) | NC

18 VIN (OUT1-16) |COM1 | 37 COM2 (OUT17-32) | NC
(IN1-16)

19 VIN (OUT17-32) | COM2
(IN17-32)

\L 7 28 :n+7:l 38 37 3 m+741 a5, a7 a8
B o akial LU LS STLE UL TUR i
=

P T e T T

Lista de los pines importantes del conector DX40-50P: (vistos desde el lado de

conexion)
Pin Descripcion Pin Descripcion
1 24 Vinternos para E/S 26 24 Ginternos
2 24 Vinternos para E/S 27 24 G internos
3 24 Vinternos para E/S 28 24 Ginternos
4 24 Ginternos 29 24 Ginternos
5 24 Ginternos 30 OUT-COM1
6 IN-COM1 31 SAL. 1
7 EN. 1 32 SAL. 2
8 EN. 2 33 SAL. 3
9 EN. 3 34 SAL. 4
10 EN. 4 35 OUT-COM?2
11 EN.5 36 SAL.5
12 EN. 6 37 SAL. 6
13 EN. 7 38 SAL.7
14 EN. 8 39 SAL. 8
15 IN-COM?2 40 OUT-COM3
16 EN.9 41 SAL.9
17 EN. 10 42 SAL. 10
18 EN. 11 43 SAL. 11
19 EN. 12 44 SAL. 12
20 EN. 13 45 OUT-COM4
21 EN. 14 46 SAL. 13
22 EN. 15 47 SAL. 14
23 EN. 16 48 SAL. 15
24 24 Vinternos para E/S 49 SAL. 16
25 24 Vinternos para E/S 50 24V internos para E/S

Pagina 25



Integracion del robot

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.

10. 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

| 4PNP
|4PNP L

2.3.1.4. 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 asignacién de E/S digital
se determina en funcién de como se ha conectado el arnés a la placa GPIO.

11. Toque en medio de la pantalla tactil de la consola portatil, pulse el botén Menu,
seleccione un monitor (Monitor1 o Monitor2) y pulse Enter

12. Seleccione Output Signaly pulse Enter. Se mostrara una lista de salidas del
robot en el monitor, en la parte inferior de la pantalla.
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13. Pruebe las salidas del robot encendiendo y apagando las sefales. Para ello,
mantenga pulsado A + ON/OFF.

000 B2 @0
&) g‘;* )
SEE

Ubicacién de los botones A, ON y OFF en la consola portatil.

14. 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.

‘}’mam . [Comment T | mw;;* |

‘ - Al

Visualizacion de la consola portatil con las sefiales de entrada mostradas en el
Monitor1 (11-135) y las sefales de salida en el Monitor2 (O1-0335).

15. Lainstalacion ha finalizado y la pinza ya esta lista para utilizarse en el robot.
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2.4. Robots KUKA
2.4.1. Modelos con el armario de mando compacto KR C4

En esta guia le mostraremos cémo 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, disposicion del cableado, conexiéon de los cables y
configuracién del robot.

2.4.1.1. Montaje

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

Tipo B

1 Tornillos M5x8
(1SO14580)

2 Borde de adaptacion
de OnRobot
(ISO 9409-1-50-4-Mé6)

3 Clavija (IS02338-5x6)

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:
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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)

radio de
curvatura

longitud
adicional

Controlador

\“% \\,/’ del robot

Coloque el convertidor de E/S de OnRobot cerca del controlador del robot.
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2.4.1.3. 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 alimentacién de 24 V suministrada puede utilizarse para suministrar energia
al convertidory a la pinza.

@robot

ll

0[Oy

Lxi2_p
W KUKp’

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

5. Asegurese de que el robot esté totalmente apagado.

6. 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 con el robot.
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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:

I. Los médulos Beckhoff EL1809 y Pinza RG2/RG6 (P1
EL2809 son de tipo PNP. ] N

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

PNP «NPN
PNP «NPN

Il. Los médulos Beckhoff EL1889y
EL2889 son de 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

PNP <«NPN

[adPNPY NPN |
B denes PN [

hY
m
A

Ju—— -

\f——- =
PNP»NPN |
PNP»NPN |

S——
PNP» NPN

Si hay otro médulo instalado, consulte el manual para comprobar si es de
tipo NPN o PNP.
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8. Conecte el conector de la pinza al convertidor de E/S (G1-G9).

Pinzas RG2/RG6 y VG10

White| G AN

Pinza Gecko

Yellow G OUT| 66
Grey GOUT| G7
Pink G OUT| G8
Orange G OUT| G9

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

Pinza RG2/RG6 (P1) | Pinza VG10 Pinza Gecko
GO/RO | No se utiliza No se utiliza No se utiliza
G1/R1 | Pinzade 24V (gris) | Pinza de 24V (gris) Pinza de 24 V (azul)
G2/R2 | GND de la pinza GND de la pinza (rojo) GND de la pinza (rojo)
(rojo)
G3/R3 | Fuerza 5/40N (azul) | Canal A Enc./Ap. (azul) Accionar almohadillas
(blanco)
G4/R4 | Cerrada/abierta Canal B Enc./Ap. (rosa) Desacoplar
(rosa) almohadillas (marrén)
G5/R5 | Sin pinzar (amarillo) | Vacio CHA OK (amarillo) | Ultrasénico OK
(verde)
G6/R6 | Pinza ocupada Vacio CHB OK (verde) Pieza presente
(verde) (amarillo)
G7/R7 | No se utiliza Nivel de vacio A (marrén) | Precarga OK (gris)
G8/R8 | Diametro de la Nivel de vacio B (blanco) | La almohadilla
pinza (blanco) necesita
mantenimiento (rosa)
G9/R9 | No se utiliza No se utiliza Error (naranja)
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9. 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
conexion)

)

= e |
(loocoooocoooooooooaoaolf
|

O 1Boococoooovooooooooil -'\FDI

0000000000000 00CO0 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 informaciéon
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.

10. 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)
R2 cian GND
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2.4.1.4. Configuracion del software del robot

11. 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 mapeados a variables en WorkVisual.

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

AW s nx Bl c iDopisbilaoos cen KNSR A LSRN S8
| 7] Project Structure ~ 2 X %7 Cell corfiguration | 3¢ 10 Mapping ~ x |Lcatalogs - 3 X

=i Hardware 1. Goometty %4 Fies KRCI/Os KRCVarsbles PLC  Feldbusses  KRClOs PLC  Fieldousses 8 Oplion: [ ool Kl
=89 1108 [ 1) KUK Power Pack st (KPPOT1 =) o | See »
airoiler componerts ) Analog Inputs i -2 Resolver Dighal Converter (RDC)
T KR 6 R900 sixx D Analog Outputs i 1) Hectronic Mastering Device (EMD)
B3 Bus sucture £ Digtal Ipus | EMBS01001 LO-Wodul
£ Digtal Outputs 2163 KUKA System Bus (SYS-X48)

KUKA Controller Bus (KCB)
- KUKA System Bus (SYS-X48)
LB BheCAT

*-{Z) CIB SR Safety Module (SION-CIB-SR)
-3 KUKA Extension Bus (SYS-X44)
[=-£3 EK1100 EtherCAT Coupler (2A E-Bus)

[=- KUKA Extension Bus (SYS-X44) ] £ 1809 16Ch. Dig. Input 24V, 3ms

K BheCAT ! :
21 K100 BiherCAT Couple ) EL2805 16Ch. Dig. Output 24V, 0.5A ©
B 15 EBus , >
EL1808 16Ch. Dic | (& | & ' & <5 LIETe a2
S sy cont EL2803 TECh. Dic | ["pyame T)'De D. 0 10 Name Tipe  Addess
control
o i) oo Ll - o -
Unassigned Active Devices SING2] EOOL 4Em Channel 2Iput BOOL 21
SING) BOOL c- 4Em Channel 3nput BOOL 2
SN BOOL 4= 4mE Channel ¢ Input BOOL a2
SINS) BOOL G amm Channel Shput BOOL 24
SINE] BOOL 4= amm Channel 6lnput BOOL 325 | |53 Properties v 2 ox
SN BOOL = 4mm Channel TIput BOOL 2| gy |
Name, Type 10 A|[ 10 Name T Aideos ) | ealifeniot 6 .
SINCT] Iﬂ | <= [Crarmel 1nput SupplyVoliage 230
SINR) 4 || 4mm Channel 2Input 21 SupportedSuppl: 230
SING) BOOL 4= || <mm Channel 3Input B0O0L 22 Name WINDOWS-BTAD
SIN4) BOOL  ¢=m || <amm Channel dinput BOOL 2 Version he
SING] BOOL  4=m || 4mm Channel Sinput 800L 34 | |BallastResistorMaxCount
e D] | D o o ¥ | | Gets or sets the value of the maximal
< > | & & 1bit(s)in 1 signal(s) sele.. (& @ @ 1bitls) in 1 signal(s) selected & /9 count of ballast resistors of the controller

&

12. 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 ; Close gripper

13. Lainstalacion ha finalizado y la pinza ya esta lista para utilizarse en el robot.
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2.4.2. 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 instalacién. Los pasos para la instalacién son los
siguientes: montaje de la pinza, disposiciéon del cableado, conexién de los cables y
configuracion del robot.

2.4.2.1. Montaje

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

1. Monte la pinza en el robot.

Pinza VG10:

Pinza Gecko:

(Consulte los manuales de la pinza para una guia de montaje detallada).
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2.4.2.2. 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. 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).

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

5. 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 t
adicional

radio de
curvatura

Controlador
del robot

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

2.4.2.3. 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, pdngase en contacto con su proveedor de KUKA.
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®4obnt
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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 numeracién de los pines
variara):

6. Asegulrese 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.

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

BITEEE O

~ ] nenw-pnp i)

P d O
BTN o
] NPN»PNP
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9. Conecte el conector de la pinza al convertidor de E/S (G1-G9).

Pinzas RG2/RG6 y VG10

White| G AN

Pinza Gecko

Yellow G OUT| 66
Grey GOUT| G7
Pink G OUT| G8
Orange G OUT| G9

El cable M12 de la pinza Gecko, suministrado con la pinza, debe cortarse y
pelarse seguln sea necesario. Para el resto de pinzas, utilice el cable M8

preparado con un casquillo en uno de los extremos.

Pinza RG2/RG6 (P1) | Pinza VG10 Pinza Gecko
GO/RO | No se utiliza No se utiliza No se utiliza
G1/R1 | Pinzade 24V (gris) | Pinza de 24V (gris) Pinza de 24 V (azul)
G2/R2 | GND de la pinza GND de la pinza (rojo) GND de la pinza (rojo)
(rojo)
G3/R3 | Fuerza 5/40N (azul) | Canal AEnc./Ap. (azul) | Accionar almohadillas
(blanco)
G4/R4 | Cerrada/abierta Canal B Enc./Ap. (rosa) | Desacoplar
(rosa) almohadillas (marrén)
G5/R5 | Sin pinzar (amarillo) | Vacio CHA OK Ultrasénico OK (verde)
(amarillo)
G6/R6 | Pinza ocupada Vacio CHB OK (verde) Pieza presente
(verde) (amarillo)
G7/R7 | No se utiliza Nivel de vacio A Precarga OK (gris)
(marrén)
G8/R8 | Diametro de la Nivel de vacio B La almohadilla necesita
pinza (blanco) (blanco) mantenimiento (rosa)
G9/R9 | No se utiliza No se utiliza Error (naranja)

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

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

Pin Descripcion Pin Descripcion

1 MF Salida 0 9 VCC24V

2 MF Salida 3 10 MF Entrada 0
3 MF Entrada 3 11 MF Salida 1

4 MF Entrada 4 12 MF Salida 2

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

7 VCC24V 15 VCC24V

8 VCC24V 16 MF Entrada 1

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.

11. Conecte cualquiera de las salidas de alimentacién 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 (1 A)
R2 5,6,14,17 | GND

2.4.2.4. 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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2.5. Robots Techman

En esta guia le mostraremos cémo 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, disposicién del cableado, conexion de los cables y
configuracién del robot.

2.5.1. Montaje

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

1. Monte la pinza en el robot.

Pinza VG10:

Pinza Gecko:

(Consulte los manuales de la pinza para una guia de montaje detallada).
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2.5.2. 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. Disponga el cable hasta el convertidor de E/S y utilice la cinta de velcro
suministrada para fijarlo.

Durante la disposicion del cableado, aseglrese 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

N

Controlador i
== delrobot | /

ek %

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

2.5.3. 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 alimentacién 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.

r‘?—
X I
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Los siguientes pasos le serviran de guia para la configuracién 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:
Pinza RG2/RG6 (P1)

NPN<PNP
NPN4PNP e

Pinza VG10

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

Pinzas RG2/RG6 y VG10 Pinza Gecko

Grey
Red
Blue
Pink GIN
Yellow G OUT

24V

Yellow G OUT| Gé
Grey GOUT| 67
Pink G OUT| 68
Orange G OUT| G9

A3ddINO
A3ddibO

El cable M12 de la pinza Gecko, suministrado con la pinza, debe cortarse y
pelarse segln sea necesario. Para el resto de pinzas, utilice el cable M8
preparado con un casquillo en uno de los extremos.
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Pinza RG2/RG6 (P1) | Pinza VG10 Pinza Gecko
GO/RO | No se utiliza No se utiliza No se utiliza
G1/R1 | Pinzade 24V (gris) | Pinza de 24V (gris) Pinza de 24V (azul)
G2/R2 | GND de la pinza GND de la pinza (rojo) GND de la pinza (rojo)
(rojo)
G3/R3 | Fuerza 5/40N (azul) | Canal A Enc./Ap. (azul) Accionar almohadillas
(blanco)
G4/R4 | Cerrada/abierta Canal B Enc./Ap. (rosa) Desacoplar
(rosa) almohadillas (marrén)
G5/R5 | Sin pinzar (amarillo) | Vacio CHA OK (amarillo) | Ultrasénico OK (verde)
G6/R6 | Pinza ocupada Vacio CHB OK (verde) Pieza presente
(verde) (amarillo)
G7/R7 | No se utiliza Nivel de vacio A (marron) | Precarga OK (gris)
G8/R8 | Diametro de la Nivel de vacio B (blanco) | La almohadilla necesita
pinza (blanco) mantenimiento (rosa)
G9/R9 | No se utiliza No se utiliza Error (naranja)

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 los conectores de E/S.

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.

Robot Convertidor de E/S

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 0 R5 R5 R5
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

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

Pin Casquillo | Descripcién
EX 24V | amarillo | 24V (1 A)
EX_GND | cian GND

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

Pinzas RG2/RG6 (P1):

Pinza VG10:
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Pinza Gecko:

2.5.4. Configuracion del software del robot

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

realimentacion, de acuerdo con la siguiente tabla:

E/S Funcién
RG2/RG6 (P1) VG10 Gecko

DI O Sin pinza CHA>60% Ultrasénico OK

DI1 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

DOO Fuerza baja/alta CHA agarre/liberacién | Accionar
almohadillas

DO 1 Apertura/cierre CHB agarre/liberacion | Desacoplar
almohadillas

AIN O | No se utiliza Nivel de vacio CHA No se utiliza

AIN 1 Didametro de la pinza | Nivel de vacio CHB No se utiliza

12. Se recomienda configurar el botén “GRIPPER” 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. Lainstalacion ha finalizado y la pinza ya esta lista para utilizarse en el robot.
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3. Anexo - Esquemas mecanicos
3.1. Convertidor de E/S
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Todas las dimensiones se indican en milimetros.
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3.2. Bordes de adaptacion

Tipo B
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