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1. INTRODUCCION
1.1. Partes del Armario de Control

El armario de control o gabinete contiene toda la circuiteria, mayormente de tipo electrénico, para el
gobierno del robot. Normalmente la arquitectura de la unidad de control esta formado por los siguientes
elementos:

Computador o computadores. Son los procesadores de datos del robot; permiten la creacion,
ejecucion y almacenamiento de programas.

Memoria EPROM, que almacena el programa de control del robot; memoria RAM y memoria para
almacenamiento de programas de usuario (RWM).

Servo controladores de los motores (y amplificadores). Su nimero depende del numero de ejes del
robot. Estos elementos variaran en funcidon de las caracteristicas de los motores que se incorporen en la
estructura del brazo.

Unidad de E/S digitales (24VDC) y analdgicas. Se dividen en sefiales dedicadas (de uso interno para
los pulsadores en indicadores del panel de control) y sefiales de proceso, que posibilitan la comunicacion del
robot con equipamiento externo. Los robots comerciales se entregan con un modulo basico de E/S que es
posible ampliar en funcion de las necesidades de la instalacion del usuario.

Dispositivos de entrada: maleta de programacion (terminal), unidad de disco, sistema de
programacion off-line.

En la siguiente imagen, se puede observar como estos elementos se disponen en el interior
del armario de control de un robot FANUC.
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Ademas de los elementos logicos citados anteriormente, el armario de control tiene otros elementos
como : fuente alimentacion, pilas, transformador y sistemas de ventilacion.
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1.2. Arquitectura del Controlador

A pesar de que la presencia de los elementos anteriores es comun a todos los controladores de robots
industriales, las arquitecturas que los fabricantes llevan a cabo no son arquitecturas abiertas. Es decir , no
existe una estructura estandar para el bus que implique componentes hardware estdndar , ni un sistema
operativo estandar que permita a los usuarios de robots industriales seleccionar cualquier equipo periférico
(tarjetas de vision, o de entradas/salidas analogicas, o sensores de esfuerzos). Por tanto, se dificulta la tarea
de integracion del robot con periféricos, que pasa a ser altamente dependiente de la marca de robot de la que
se dispone.

Los fabricantes de los robots tienen enormes reticencias en cuanto a los beneficios que les puede
aportar el desarrollo de controladores de robot con arquitectura abierta. Estas reticencias se basan en que esta
arquitectura reduce el contenido del que es propietario el fabricante del robot, abriendo la competencia en
productos periféricos hasta ahora suministrados parcial o totalmente por el propio fabricante.

En los ultimos afios, algunos fabricantes han realizado el esfuerzo de “abrir” su controlador
integrando buses estandar como DeviceNet o Profibus, e introduciendo paquetes software y hardware que
permiten una facil integracion del PC. Las posibilidades de utilizar el PC para controlar directamente el robot
aun se ven seriamente limitadas por la falta de un sistema operativo estdndar que trabaje en tiempo real.

Sin embargo, actualmente, la situaciéon mas comun es que se utilicen PC tnicamente para control de robots
educacionales, mientras que dentro de los robots industriales se encuentran arquitecturas monoprocesador y
multiprocesador.

La arquitectura multiprocesador es mas frecuente en los robots industrilales actuales, a pesar de ser
mas compleja, dado que lleva a tiempos de interpolacion mas pequefios. Ademas, su modularidad facilita el
mantenimiento y una facil ampliacion del robot. Los microprocesadores se usan tipicamente en varios de los
elementos de la unidad de control. Estos elementos incluyen el computador de ejes , computador principal,
los dispositivos de entrada y servocontroladores de las articulaciones.

En las arquitecturas monoprocesador, el Unico microprocesador gobierna un sistema superior o
maestro en una jerarquia en la que existe un microprocesador para el servocontrol de cada ¢je.
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1.3. Flujos de Control

El computador principal lleva todas las operaciones de alto nivel de control general del sistema. En
primer lugar, se encarga de interpretar el programa de usuario. En caso de instruccion de movimiento, el
computador principal realiza la planificacion de la trayectoria, generando “puntos via” (intermedios) y
consignas de velocidad para los servo controladores de las articulaciones. De modo que, en un intervalo de
tiempo prefijado, el microprocesador principal manda un nuevo comando de posicion a los
microprocesadores de cada articulacion. Estos trabajan en un ciclo de tiempo mucho menor y en cada uno de
sus ciclos interpolan un punto de destino, evaluan el error de posicion, la ley de control y mandan un nuevo
comando de par a los motores.

En las arquitecturas con base multiprocesador se suelen utilizar dos microprocesadores potentes y
un cierto nimero de microprocesadores mas pequefios de uso especifico. Estos dos microprocesadores,
maestro y esclavo, realizan las funciones de computador principal y computador de ejes, respectivamente.
Las unidades individuales del sistema de control se encuentran conectadas a un bus comun, lo que significa
que se pueden comunicar con el computador principal, y en algunos casos, tener acceso directo a la memoria
de trabajo del sistema. Esta arquitectura tiene la ventaja de permitir la ampliacion del control de ejes
adicionales.

El programa de control para el robot esta almacenado en la memoria permanente del sistema de
control (EPROM), mientras que el programa de usuario se almacena en la de lectura / escritura (RWM). Los
comandos que ejecuta el computador principal se cargan desde esta memoria de programa o también pueden
ser introducidos directamente desde la maleta de programacion o la terminal.

El computador principal ejecuta el programa de control. Mediante este programa, el computador
principal ejecuta las diferentes funciones de robot y se comunica con el resto de las unidades en el bus. En la
ejecucion de instrucciones de movimiento, el computador principal escribe continuamente nuevas referencias
en la zona de memoria de comunicacion, de donde las recoge el computador de ejes.

El controlador de ejes realiza la planificacion de la trayectoria y envia las referencias de movimiento.
Las referencias de movimiento contienen informacion de velocidades y nuevas posiciones para cada uno de
los servo controladores de las articulaciones.

Las condiciones de operacion son supervisadas continuamente por el computador de ejes, y cuando
ocurre un fallo, el sistema automaticamente detiene el eje, desactiva el control y genera un codigo de alarma.
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2. ASPECTO DEL ARMARIO DE CONTROL FANUC

2.1. Vista Externa e Interna del Armario de Control

La apariencia y componentes pueden variar ligeramente segiin el modelo de la unidad mecéanica,
aplicacion y opciones incorporadas. A continuacion presentamos dos modelos de armario de Control
FANUC:

2.1.1. Cabina i
Armario del panel del operario
Teach Pedant
Armario de control R-J3
™ I
7 ™
Vista externa de la cabina R-J3 i
Armario del panel de operario
=2 @ Panel dz operario
Disyuntor Selector de modo

Teach Pendant

Tarjeta del panel del
operario

Tarjeta de E/S de procesa
Filtre Unidad de E/S modelo A & modeln B

Resistencia de descarga Tarjeta principal | arjeta de fuente de alimentacion

. s {CPUY {PSUy
Unidad de ventilacion X Servo amplificador \ ’ Paro de emergencia redundante
/ S '
) e
i A
z /!
1]__ o~ é?
r W :"""
/ Ao
Transformador Interruptor de |a puerta ) / Y
Intercambiador de calor 7
Unidad de ventilacion

Vista interna de la cabina R-J3 i



AUTOMATIZACIO INDUSTRIAL

ARMARIO DE CONTROL DEL ROBOT FANUC.

2.1.2. Cabina B
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3. FUNCIONES DE LOS COMPONENTES

- Tarjeta principal CPU (Main CPU Board)

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

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

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

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

Controla ambos sistemas de paro de emergencia, el de contactor magnético y la precarga del servo
amplificador.

-Unidad de fuente de alimentacion (PSU).

La unidad de fuente de alimentacion transforma la alimentacion AC (corriente alterna) a diferentes
niveles de DC (corriente continua).

-Tarjeta posterior de circuito impreso (backplane).

Las diferentes tarjetas de circuito impreso estdn montadas sobre una tarjeta de circuito impreso o
placa posterior.

-Terminal de ensefianza (Teach Pendant).

Todas las operaciones incluyendo la programacion del robot se realizan mediante esta unidad. Los
datos y el estado del armario de control se indican en la pantalla de cristal liquido (LCD) del terminal.

-Servo amplificador.

El servo amplificador controla el suministro de potencia del servo motor, el codificador, el freno,
rebase y circuito de colision.

-Panel de operador.

Los botones y LED presentes en el panel de operador son utilizados para encender el robot y
comprobar su estado. Posee un puerto serie para elementos externos y un interface para conectar tarjetas de
memoria para copias de seguridad. Controla ademas el circuito de paro de emergencia.

-Transformador.

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

10
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-Disyuntor.

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

-Ventilador, disipador de calor.
Estos elementos refrigeran el interior del armario de control.

-Resistencia de descarga de la energia recuperada.

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

11
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4. TARJETAS PC

Las tarjetas de circuito impreso estan preparadas de fabrica. Generalmente, el usuario no tendra que
realizar ajustes en ellas. También describe la utilizacion de los pines de verificacion y el significado de los
indicadores LED.Las tarjetas de circuito impreso estandar incluyen la tarjeta de circuito impreso principal y
una o mas tarjetas 6 modulos instalados horizontalmente a la tarjeta de circuito impreso principal. Estas
tarjetas PC poseen conectores de interface, indicadores LED y un panel frontal de plastico. En la parte
posterior hay un conector para la placa trasera (backplane)

4.1. TARJETA DE LA CPU PRINCIPAL (A16B-3200-0031)
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LED
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4.2. TARJETA DE CONTROL DEL PARO DE EMERGENCIA. (A20B — 1007 — 0490)
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4.4. TARJETA DEL PANEL DE OPERADOR. (A20B — 2100 — 0470, 471)
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de un mterruptor. conectar un supresor de chispa a la bobina del
relé o contactor, para eliminar Twido. Cuando estos terminales no
se usan, puentearlos.
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Esta seftal se utiliza para detener el robot cuando se abra la puerta
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Conectar a estas terminales los cables de la entrada de desconexion
del servo, Cuando se use el contactor de un relé, en vez de un
mizrruptor, conectar un supresor de chispa a la bobina del rele o
contactor, para ehiminar ruido. Cuoando estos terminales no se
usan. pugntearlos.
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4.5. TARJETA DE E/S DE PROCESO EA (A16B — 3200 — 0230)
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] V7 g &
{ pua |
[
— wl | Er un —
[ — i ‘
a6 ssavesse - —I

Tarjeta de E/S de proceso EA.

Pines de verificacion

Nombre Funcionalidad
P4y + 24V
B3y =5 Y
P15V C + 15V Para medicion de [a tension de alimentacion
MI3VC =153V D
GMIDI GND
G2 GMD
PlOY 10V Para madicion de la rension de referencia del
conversor analdaico/dizital
P15VF + 13V Potencia par el conversor analogico/digital.
MISYE =15Y
GRDF GND
ALl Canal 1 Para medicion de la ténsion de la sefal
AlZ Canal 2 analdoics de entrada (analogica/digital)
Al 3 Canal 3
Al 4 Canal 4
Al 3 Canal 5
Al 6 Canal &
AOUT | Canal 1 Para medicidn de fa tension analogica de
AQUT 2 Canal 2 salida {analoeica/dioital )

Correspondencia entre los driver chip y las sefiales DO*:(N° de referencia de los driver chips:
A76L — 0151 —0062).

Driver chip Sefial DO
DVl CMDEMBL, SYSRDY, PROGRUIN. PALTEED
D2 HELD:, FALT, ATPERCH, TPEMBL
V3 HATALM, BUSY, ACK TSRO, ACK 2SN
D4 ACKIENOZ, ACEASMO, ACKEENOS, ACKESMNO
D3 ACKTIENOT, ACEKR/ENOE SNACK. RESERVED
D6 SO0, SI002, SOCKES, SR
DV7 SO0, SRCKG. SICHIT, STHR0E
DVE SI009, SIOA0, SO 1, SO 2
DD S0 SDCH A SIS, STV G
1y 1) SO0 T, SDONE, SO S, SDO20
VI WO, WK, WG, WK
DvVi2 WDO0S, WHOKE, WHOGT, WHOKOR

*Ver 8.3. SENALES EN LAS TARJETAS DE E/S DE PROCESO

16



AUTOMATIZACIO INDUSTRIAL ARMARIO DE CONTROL DEL ROBOT FANUC.

4.6. TARJETA DE E/S DE PROCESO EB (A16B — 3200 — 0231)

o
Ll
- A1AR-1200-0F0 i JoiaJorg o
o -y o
=] i
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L o
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l:| Tt version
FUSE | Bya
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- ov )
@ o ]
z = ovz 1]
avi 5 LE] E
| ovz [ [ova b2
ovs | =

(&

i | B
Fhar =] R ™
oo . o oo
L .

Tarjeta de E/S de proceso EB.

Pines de verificacion

Nombre Funcionalidad
P24y +24V
PaV +5V Para medicion de la tension de alimentacion
GiMD GMND D
CND2 GMD

Correspondencia entre los driver chip y las seiiales DO*: (N° de referencia de los driver chips IC:
A76L-0151-0062)

Driver chip Sefial DO
[ e CMOENBL, SYSRDY, PROGRUN. PAUSED
o2 HELD:, FALT, ATPERCH. TPENBL
%3 HATALM, BUSY. ACE /SN0, ACK2ENO2
[EE ACEIENO, ACKAENOM, AUKSSENOS, ACKGSNOG
(e ACET/SNOT, ACERSNOR, SNACK, RESERVED
[EE SO0, SO02 SN0, ST
7 SDO0E, 50006, SIONT, STDOOE
OWE SO, SO SENH L, SDO 2
D&e SO, SD0E, S0 5, 510G
(RN SID000 TR R SIS, SDOA0

*Ver 8.3. SENALES EN LAS TARJETAS DE E/S DE PROCESO

4.7. TARJETA DE E/S DE PROCESO FA (A16B — 2203 — 0420)
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AUTOMATIZACIO INDUSTRIAL ARMARIO DE CONTROL DEL ROBOT FANUC.

Tarjeta de E/S de proceso FA.
Pines de verificacion

Mombre Funcionalidad
P24Y 24V
P3y +5V Para medicion de la tension de alimentacion
(N1 NI B
iz G
Ajustes
Mombre Ajuste estandar Deseripeiin

DI T a UDIZO

iLoMi {Conector CRM2A)
. el 21 a UDO
2
ILOM 2 (Conector CRMZB)
| .
COM 3 LE1 41 a UDI50

Conector CRM2O .
( ; ) La tensidn comun $& ajusta a

UDI 61 a UDIEO Lateral A Lado A+ 24 Y comun.

: Lado B- 0V comin.
COM A onector CRM2D) s

LD E] a UDIER

COM S 1 onector CRMAA)

LD 8% a UDI9a

ICOM 6 [(Conector CRM4AB)

Correspondencia entre los driver chip y las sefiales DO*: (N. de referencia de los driver chips IC:
A76L - 0151 -0062)

Driver chip Sehial DO
vl CMOENBL, 8YSRDOY, PROGRUN. PAUSED
V2 HELD:, FALT, ATPERCH. TPENEBL
V3 BATALM, BUSY. ACK /SN0, ACK2ENO2
v ACKISEHNOI, ACKAENOE, ACKSSNOS, ACKASNDG
ov3 ACKT/ENOT, ACKESNOR, SNACK, RESERVED
Ve SDO0L. SH002, SEH0HE, SO0
7 SO0, S00KG, SD007, STO0E
DVE SD00D, SO0 5P 1, S0 2
e SOOI, SDCH A, SO E, SIS
(N SDOIT, BDCHE. 5D S, SO0
(NEY SN2, BIM22, SIN023, SIN024
e ST023, B026, SDO2T, SIORR
[NE SI020, BN SD05], SIN032
W14 S0, B4, SIS, S10GR6
[NE SI03T, SI0AE, SDO3S, 510l
DviG S0 L SICR2, SECH S, SO0
w7 SIS, SR G, SIHMT, STHME
W18 S0, SIS0, SEMIE], ST
e SIN03E, SLHOEE, SIMISS, S1H0E5
[N SI0ET, BISE, SEM0ES, 5100
W21 SIOGT, B2, ST, ST
W22 SI0GE, BIGG, SEHGT, STNGHE
V23 SI0GH, SEHOT0 SINT L, SIN0T2
V24 SD0TI BDOT4, SINOTSE, SIN0OT6

*Ver 8.3. SENALES EN LAS TARJETAS DE E/S DE PROCESO
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AUTOMATIZACIO INDUSTRIAL ARMARIO DE CONTROL DEL ROBOT FANUC.

4.8. TARJETA DE E/S DE PROCESO CA (A16B — 2201 — 0470)

o
o
=
¥
Dviz | ove | rewsion No. E
. ovii | Ove
Dvio | DOWd
ove [
vl ova
“ o7 avi
EE CRMaE JOHE A
o teeeee =l wen  OPRR w8
° *CL = o

=

Tarjeta de E/S de proceso CA.

Pines de verificacion

Nombre Funcionalidad
P24V + 24V
P3V +5Y
P15V +H15 Y Para medicion de la tension de alimentacion
MISVC -15¥ o
GiND1 GND
i 2 G
P10OY + 10V Para medicion de la tension de referencia del
conversor analooico/disital
PISVE H15V Potencia par el conversor analdzico/digital
MI13VF “15V
GMNDEF CiND
AlL Canal 1 Para medicion de la ténsion de la sefial
AlZ Canal 2 amaloeica de entrada (anal deica/digical)
Al 3 Canal 3
Al 4 Canal 4
AlS Canal 5
Al b Canal &
ADOUT 1 Canal 1 Para medicion de la tension analogica de
ADUT 2 Canal 2 salida {analooica/dinital)

Correspondencia entre los driver chip y las sefiales DO*: (N° de referencia de los driver
chips: A76L — 0151 — 0062).

Diriver chip Sefial DO

Dyl CMOEMEL, 8Y SRV, FROGRIN. PALIRED
D2 HELD:, FALT, ATPERCH. TPENEL
[ BATALM, BUSY, ACEI/EMO, ACK2ENOZ
4 A AENOG, ACEASNOE, ACKSSNOS, ACKGSMUS
D3 ACET/ENOT, ACKRESNCOE, SWACK. RESERVED
EXE SDO0T, SOCNI2. 5PN, ST
D57 SRS, BOCKIG, STHNET, STHONGE
EX SDO00, SO0, S0, SN0 2
D59 B0, SO, SN0 5, SDOL6
17 11 SIHL T, BENOR, S0 S 81020
[ERN WDOKE ], WO, WO 3, WO
D12 WDONDS, WO, W07, WDOOR

RESERWADU | Para sustiiuciones

*Ver 8.3. SENALES EN LAS TARJETAS DE E/S DE PROCESO
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AUTOMATIZACIO INDUSTRIAL ARMARIO DE CONTROL DEL ROBOT FANUC.

4.9. TARJETA DE E/S DE PROCESO CB (A16B — 2201 — 0472)

o
=}
=
&
8
Ganaral 5
revision Mo, £
ove
- ovs \\i
ovio | Dvd .
ove | pva
pva | ova2
ovy oWl
EEI CAMSE Mg o JORA
|CRMza o
3 KD g
-] =]

Tarjet.él de E/S de proceso -CB.

Pines de verificacion

MNombre Funcionalidad
P24V +24V
PAay 3V
P13V +15 Y Para medicion de la tension de alimentacion
MV =15V D
GMNDE G
GMD2 GND

Correspondencia entre los driver chip y las sefiales DO*. (N. de referencia de los driver
chips IC: A76L — 0151 —0062).

Diriver chip Sehial DO
ol CRDEMBL, SYSRIVW, PROGRUN, PALISED
[ HELIY, FALT, ATPERCH, TPEMEBL
3 BATALM, BUSY, ACK I/SNOH . ACE2IENO2
4 AUEEMNO3, ACKAEMOY, ACKESMNOE, ACK SN0
[ ACETIENOT, ACKEENOE, SNACK. RESERVED
W6 SOOKIL, SE002. SEN0E, SENE
o7 SIS, SDCKG. SEN T, STWEE
IR SO, SCH 0 SEN] L, 5100 2
oo S SECH A, SENH S, ST G
(BT SDOET. SI01E, SE0 S, SO0

RESERYATIN | Para susiitucion

*Ver 8.3. SENALES EN LAS TARJETAS DE E/S DE PROCESO
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AUTOMATIZACIO INDUSTRIAL

ARMARIO DE CONTROL DEL ROBOT FANUC.

4.10. TARJETA DE E/S DE PROCESO DA (A16B — 2201 — 0480)

a |'] ..I _
ng A T
1 ah
oves | owaz £
OWE3 | DWal L
3 | §
ovia | OvT H
$ *, pvao | oviaz | ove Warsin fesal 2
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o iaiﬁ L SRML H_ i g
o noo i 8

Tarjeta de E/S de proceso DA.

Pines de verificacion

Nombre Funcionalidad
P24y +24 ¥
Pay +5V Para medicion de la tension de alimentacion
GRND G b1
GMD2 GMD

Correspondencia entre los driver chip y las sefiales DO*. (N. de referencia de los driver

chips : A76L — 0151 — 0062).

Dieiver chip Sefial DD
vl CMOENBL, 8YSRDY. PROGRLUIN, PALSED
D2 HELD, FALT, ATPERCH, TPENBEL
3 BATALM. BUSY, ACK /SN, ACK2ISNO2
[EE ACK SN0, ACKASNOE, ACKS/SHNDS, ACKGSNOG
V3 ACKTSHNOT, ACKESNCE, SNACK. RESERVED
D& SO0, SDO02, 50003, SO0
DVT S5, 80006, SEHHET, SDOKE
DWE SD00, SICH O SDN0 1, SDON2
o S0, SDOL, S0 5, SO 6
(BRTY SDOET, SDONE, SDO TS, S0
Ll S0 BIHIZ2, SON023, 81024
1312 SD0OLS, 81026, SDN2T, SDO2E
[EEES S0 BEHI0, SEH05 ], 810052
1 14 S, 81034, SDN0ES, SDOEG
(B SDOET7. B0, SDOGEE, SDOMD
(BRI SO B2, SEOKE, SR04
Lyi7 SDOS. BI0MG, SIHMT, SDOME
vis S0, BO0OS0 50051, SR052
[y 14 S5, 81054, D055, SDOS6
LW 2l SD0ET, 805, SE059, SO0
(B SDOG1. BI062, SDHHG3, 8D
[IW22 S0G5, BE066, SE0GT, SRR
[EREE SDOGN. BD0TH, SDOT1, 80072
vz ST 80074, SDO75, SDOTG

RESERYATI | Para sustitucion

*Ver 8.3. SENALES EN LAS TARJETAS DE E/S DE PROCESO
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AUTOMATIZACIO INDUSTRIAL ARMARIO DE CONTROL DEL ROBOT FANUC.

5. SERVO AMPLIFICADORES

Especificaciones de los servo amplificadores dependiendo de las serie FANUC a que pertenecen:

Modelo JU [ J2 [ J3 [ Ja [ J5 | J6

§ 430 4F
§ - 430 iR/130 AD6B - 6100 - HOO2

M- 7107

S 430 7W

S - 430l AD6B - 6100 - HOO1
§ - 430 iR/165

M- 410 ADGE - 6100 — HOO1 R
i AOGB - 6100 - HOO4

M-6i
Al tne Lok AD6B - 6100 - HOO3

M- 16

A - 5207 ADGE — 6100 ~ HOO3 ]

5.1. LED DEL SERVO AMPLIFICADOR

El servo amplificador tiene LED de alarmas y un LED de siete segmentos. Localizar la
alarma indicada por los LED, consultando también la indicacién de alarma en el Teach Pendent.D.

HE
@ [ & Pe )

|
=100 | Bl proses
T, t_____}:}"‘_'_- II'\H “_L: I_T. _.IJI
N /
MR* )
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AUTOMATIZACIO INDUSTRIAL

ARMARIO DE CONTROL DEL ROBOT FANUC.

Mombre

LED

Descripeion

Fallo del Frene

Fl curcute de control de freno en el serve amplificador es defectuoso

i correspondiente

SRYO — 018 Brake abnormal

Alarma  de [undicidn  del

confactor electromagniétics.

2

Esta alarmnn aparece cuands un eontacts del contacior electiomagnetico = funde

Aldarma correspondients
SRYO — 042 MCAL alarm

Sobrecabentanvienlo del seavo
amplificadar

(S

El termostato del servo amplificador se ln disparado o los fusibles FI. F2 en el
serve amplificador estdn fundidos.

Alarma correspondiente

SRYVO — 048 OHAL alarm.

Insuffciente woston DU de

enlace

La tensaon DO sumiistrada &b cireanto prineipal es demasiado hag

nua correspotdiente

SRV — 047 LY AL alarm

Inguficiente  alimentacion de
tenaidn de contiol,

La tension que se suminisira al circuite de control (45 WV, = ME, +1
+3.3%) es demasando baja.

b
]

'
tn
-

Alnrme correspondiente

SRV — 047 LYVAL alarm

Tensstm axcasiva (HV)

La tensaon DO sumiistrada &l cizeanto prineipal es demasiado alta.

Alarma correspondsents

SRV — D44 HVAL alarm

Nombre -

- LED

- Deseripeion

Diemasziada disca a0 de
energhy recuperada.

Fata alarms ocurre, si la cantidad do ENeTgEn :L'uufmlud:l s anormalments E.'\J.II.IIJL'.
ln sesestencia de descurga de la energia recuperada es defectucsa, o bien el fusible
FUE del serve nmplificador se by fundide

Alarma correspondiente

SRV — 043 DCAL alarm

Alarma FSSBE de rotura de
i.'il.III.L'.

S ha detectado una roturs del cabbendo durante s comunicacion entre la tarjeta
primcipal v el servo amplilicado

Alagma \.'LIII:'.'H||I|I'IIJ:L'I.'I'|L'

SRV — 057 FSSE Broken wire alarm

Alarma FSSB de rodura de
cahble.

s ha detectsdo una rotrs del cableado durante b comumcacidn entre el serva
amplificador v el serve amplificador adicional

Adorma correspondients

SRYO — 057 FSSE Broken wire alarm

Servo amplificador no esta
liszo,

El comtaetor electromagnético de Lo alimemacidn prncipal estd abierto. El servo

arplificador mimn ne et proparade pasa accionar el molo,

Servo amphilicadon st

El ceanlacior electromagnétics de e almmentaciin poncigal esth cermado. El servo
amplificador estd preparado para accionar el motor. (estado operativo monmal)
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AUTOMATIZACIO INDUSTRIAL

ARMARIO DE CONTROL DEL ROBOT FANUC.

6. FUENTE DE ALIMENTACION

6.1. DIAGRAMA DE BLOQUES DE FUENTE DE ALIMENTACION.

Power impyl of :
b val Dﬁa‘unl . -m-

Fam de srrergencia

redindarde

b
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S b B BP0 il Dyt o
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i | =
N N [ |
Tarjata Furrie de e S|
Boskar almEniackn § e A
( Bamchglarie| i et
=
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CF3
_I 1 o (e anH -
T [ P2 R
bl it
i a2
Taj=ia e corim
s
L M
= GHHE ]_
- CREZN
H
|
ALl ] i‘l
)
Taneta .
Pl
m}mﬁ. $19y, -1y, +5y
1
L = drmmirio del =
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CErATHE —"-ﬂjﬂ-ﬂ'-—l— Taach
‘o pandanl
Hataria LIS de b iy 14 [ Parophiral
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PORT JIE-!“

Printar

&te

Diagrama de bloques de la fuente de alimentacién (cabinai)
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AUTOMATIZACIO INDUSTRIAL ARMARIO DE CONTROL DEL ROBOT FANUC.

Temnshnmmadoe Sare: 8 !
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Diagrama de bloques de la fuente de alimentacién (cabina B)
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AUTOMATIZACIO INDUSTRIAL ARMARIO DE CONTROL DEL ROBOT FANUC.

6.2. SELECCION DE LAS BORNAS DEL TRANSFORMADOR

Seleccionar el transformador y conectar en concordancia con la tension de alimentacion. Seleccionar

el borne de conexion del transformador de forma que la tension de alimentacion tenga un margen de +10% a
—15% de la tension indicada.

WiHlerge E=peaafcacidn del iransfrmadar

440 - 500 | ABDL - D026 - 0028 (7.5 KVA)
380 - 415 ASOL - D28 - Q001 {10.5 KWVA)

Transformador
|
pa
i
¢ ﬁ B
[ = Fa
{ .Jf/" _r %ff III
"l |
- | ;
[ -
=T
Mbicacion de montaje del transtormador ; _|
(Visla rasera de la cabing i) 4 + - -

Estructura del ransformadar

S

/

. EEEEEEEEE -

. T

Estructura del iransformador

Translormador

Ubleacidn de mantaje del lranslermador
{Vista trasera de la cabina B)

Ubicacién de montaje del transformador y estructura.
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AUTOMATIZACIO INDUSTRIAL

ARMARIO DE CONTROL DEL ROBOT FANUC.

Conectar ks bormas en funcldn de k tensidn.

//;/ 7777,

LBl

il
- S =

gaﬁﬁuﬁa
L

Voltage de entrada 440 - 500

Conectar con el cable del circuito disyuntor
al lataral A,

Voltage de entrada 380 - 415V

Conectar con el cable del circuito disyunter
al lateral B,

Seleccién de los bornes.

Ll& Ad0-500Y
L] G et
-—jl
I
a4 n-%04v
Lt T
_él

Bhaque e lenringes
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AUTOMATIZACIO INDUSTRIAL ARMARIO DE CONTROL DEL ROBOT FANUC.

6.3. COMPROBACION DE LA FUENTE DE ALIMENTACION PSU

La unidad de fuente de alimentacion no necesita ser preparada ni ajustada.

Valores de la fuente de alimentacion.

Salida Valor de tension Tolerancia
+ 5V + 531V + 3%
+33V F33W + 30
+24 v + 24 ¥ + 30
+24E + 24 E + 504
+153Y +15 ¥ +] 0%
15 -15Y £10%
w =
= 3 E3 p
5 & 7 2a
3 g g2 EE
o 2 <2 55 pa
w5 w; 3 — o
-8 S8 af39 558
L Pl e @ —JE ;E%
o O
/E =
/ /
a i il TP
L] e
= B
3
el a3 | A2 ; Az
=S S ov |-2ee]  [com[orF] on
B3 | B2 | BI B3 | BE | B ez |2 |8
CP21 CP5 -
| PE 00ER00N v |«24v] FB | Fa | A
fczlez|c
P
Lt BE ROOER0os

=

=)
=
=1

[0
i
:
&

=

/EI _L1
Lateral de ensamblaje de componenies

F1 80A
Fusible para el suministro AC

Interface de la fuente de alimentacion
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AUTOMATIZACIO INDUSTRIAL ARMARIO DE CONTROL DEL ROBOT FANUC.

7. CONEXION

En esta parte se describe brevemente el conexionado eléctrico del armario de control Fanuc
(en diagrama de bloques).

Suministro de presién

R-J3 neumiatica
(Armario :
tipe i) i
Unldad mechnlea —— Herramienta

Tarjeta de memoria
PCMCIA

Teach Pendant

Armario del panel de

operario RS -232C nota 2
Dispositivos periféricos
Equipo de soldadura
Ethernet

Suministro de potencia
AC

Diagrama de bloques del conexionado eléctrico (cabina 1)

Indica las conexiones eléctricas
----------------- Indica conexidén mecanica
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AUTOMATIZACIO INDUSTRIAL

ARMARIO DE CONTROL DEL ROBOT FANUC.

8. PERIFERICOS, SOLDADURA AL ARCO E INTERFACES DE LA

HERRAMIENTA

Los interfaces para las E/S de los elementos periféricos incluyen tarjetas de circuito impreso a
seleccionar segin la aplicacion. La tabla 4 (a) detalla las tarjetas de circuito impreso y unidades. La tabla 4
(b) indica las unidades que pueden ser ubicadas en el armario del operario. La figura 4 muestra la ubicacion

de estas tarjetas y unidades.

Tipos de interfaces para elementos periféricos

Numero de E'S (Nota 1)

N Nombre Caodigo oI 50 T Al AD Comentario
Lo e . . . Istialado en el wmearie del
1 Farjera de ES de proceso EA AOFE — 2400 — 1024 41 A 2 &
ApCerarie
2 Tasjeta dis EiS de procesa B ADSE— 2400 1025 | 40 D g | Tmetiladsen el anmacs del
Aaperaric.
3 Tarjeta de B/S de process FA A0SE— 2400 - 1030 | 96 95 g | Ubednlaccun ehiracydel
aperaricn.
o . . e Instalndo en B taetl
| Tarjeta de ErS de procoss CA MA0SE — 2300 — J0G0 40 Al 2 G i Rty L & ko
|'|I|.‘\||.‘.'I 10y
SO T L
5 Tarjeta de /S de procesn CF ADSR - 2300 - 1031 | 40 T I 0 TnstbaAntan e hryar
E |'|I.|H|.1.'I 108
ETEYC B Sy
& Tarjeta de E/S de procese TIA AnsR— 23001035 | e a5 i 0 Instdladaen ba tarjaia
poslEriog

Uidad de ESS meodele A (Calsna §)

-1

AORE — 2400 — 1001
(Base v unided de
inderface]

Unadad de E'S modelo A (Cabina 3}

M0EH — 2401 — Joo]
({Base v unidad de
e fiaee)

En fumciin de la unidad de B8

|:Ii*='|\hli}:l|\.' parn imistalarze
en el armuario del operario

splecoiomda

8 Ulnidiad de E5S modele B

- Mot 3

En functin de la wnidad de EY'S Lo unidad de interlace e

solecoivmda instaly en ln eabing (.

Unidades que pueden instalarse en el armario del operario

N"] Nombre vy tamaiio { 'r'rdigu

Unidades gue pueden instalarse

I | Cabina de operario:;

Tagjeta de E/S de proceso EA

Valor de Tabla

Ejemplo: Tageta de E/S de proceso EB

Largo 500 mm. 2. Tageta de E/S de procese EB
Ancho: 280 mm AOSB — 2400 — HI04 3 i'm__|e1a de E/S de proceso FA
Altra ¢ 490 mm. 4. Unidad de E/S modelo A
5. Unidad base de E'S modelo B v unidad de
EXpANSIOn
NOTA
1 E/S generales (SD1/SDO) es un nimero gue sustrae unas sefales exclusivas de la tabla

31 Exclusivas

31 Generales

Di ;40 - 18 = 22
Valor de Tabia D0 Exclusivas VO Generales
[0 - 40 - 260 = 20
2 Cuando se desee instalar la unidad de E/S modelo A en ef armaric del operario { Tipo B),
consultar el servicio técnico de FANUC Robotics
3. Consultar el servicio tecnico de FANLUC Robotics,
Unidades que pueden instalarse en el armario del operario
N"] Nombre v tamaiio {'r'rdiga Unidades gque pueden instalarse

| | Cabina de operario:
Largo 500 mm.
Ancho 280 mm

AR
Aldtura ;490 mm, *

2400 - H204

Tarjeta de E/S de proceso EA

larjeta de E/5 de proceso EB

Tarjeta de E/S de procese FA

Unidad de E/S modelo A

z2d base de E'S modelo B y unidad de
EX[ANsion

Limid
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Teijeta de E/5 08 procese

Unidad de E/S madelo A (5 raruras)

Unidad de EMS madalo B (Cada una can gnedad
P bAeics ¥ snided de expansiin

A slementos
periféricos

Unidzad de EXS modeio A (S ranuras)

//f,m

i
1

|

Unidad de E/S modeko B

Cabina i

e

-
Kc

Lnidad de E'S medelo B
Unidad de infterface

Unidad de expanskan
Unidad basica
Unidad de intarfece

Tarjeta de E/S de procesa

/
Cabina B /‘r’
T
::;
im \ B
[ I -
£
| ¥

[
Unidad de E/S madaka & & modala B

Unidad de E/S modelo B

Linided de expansicn
Unidad bagica

Unidad de interface ﬁ

(La flgura es del madelo A {5 ranuras)y

Ubicacién de los interfaces de los elementos periféricos
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8.1. DIAGRAMAS DE BLOQUES DEL INTERFACE PARA DISPOSITIVOS
PERIFERICOS

A continuacion se muestran diagramas de bloque de interface de elementos periféricos y sus
especificaciones.

8.1.1. Mediante tarjeta de proceso E/S tipo EA (cabina i)

Cabina i Armario del operario
Tarjata Tarjeta del
Principal panel
Tarjeta de EiS Elemento
de proceso periférico

JD1A KO1A EA/EB
e |1 {[Jerss

24
JRSE ] JOMBE

CRMZA :”] o

CP5
CRMZE :”:} K508

CRWY ] D K45
Cable de conexion

del armario del CRW2 :l
operario

-

—
— 11—

| —

Diagrama de bloques de la tarjeta E/S de proceso EA 'y EB

Nimero e i %
Itemy del cable Mombre Cadigo Comentarios
Comin KOlA [ Cable de conexion del [ ADSE - 2400 - H235 | Longitud | 53 m
armario del operario ADSE - 2400 - H236 | Longimd 10 m

ADSE - 2400 - H237 | Longiiud - 2 m

K24 Cable de conexion de

; ADS 2400 - ] *ara tarjetm: OCES
E/S (O link) ADSE - 2400 — 1100 | Para tarjetas de E/S de proceso

Para el K304 | Cable de conexion de| ADSB - 2400 - 1206 | Longitugd - 10 m (ung)
armano del | K30B | elementos perifericos ADSE ~ 2400 - 1207 | Longid 20 m (ung)
operario ADSE - 2400 - J208 | Longitud - 30 m {ung)

K45 Cable de conexion de | AO5SB - 2400 - 1209 | Losgitud = 7 m (ung)
equipos de soldadura ADSBE - 2400 - 1210 [ Losgioud 14 m (uno)
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8.1.2. Mediante tarjeta de proceso de E/S tipo CA 6 CB (cabina B)

Cabina B
Tarjeta Tarjeta de EIS Elemento
Principal de proceso periférico
CAJ/CB
JO1A :| D K24 :I[ JD4A
(D4} K50A
CRM2A =
:I["D‘*B CRM2B ]D——EE”E——D

o[ [H
o]

Tarjeta de EIS
de proceso
CAICB

B P |

CRM2A

|:| [ JD4B rpyog

CRW1

CRW2

Diagrama de bloques de la tarjeta de E/S de proceso CAy CB

Nimero del Nombre Caigo Comentarios
cable
k24 Cable de conexion de E/S (L0 link) Entre tarjeta principal ¥

ADSH - 2 5
ADIB - 2400 = JO3R | arieta de E/S de proceso

Cable de conexion de E/S (L0 link) Entre tarjeta E/S de proceso

ADSB = 2400 - JO51 :
y tarjera de E/S de proceso

K30A Cable de conexion de elementos ADSH — 2401 - J100 | Longitd - 10 m (uno)
K30B penféricos ADSE - 2401 - J101 | Longimd - 20 m (uno)
ADSH = 2401 - 1102 | Longitud = 30 m (uno)

k45 Cable de conexion equipos de ADSHE - 2401 - J230 | Longitud 7 m {una}
soldadura ADSE - 2401 - 1321 | Longiud 14 m (uno)
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8.2. COMBINACION DE INTERFACES DE DISPOSITIVOS PERIFERICOS

A) Version cabina i

Los siguientes interfaces para dispositivos periféricos pueden ser implementados en la cabina de
control tipo i integrada.

-Tarjeta de E/S de proceso EA

-Tarjeta de E/S de proceso EB

-Tarjeta de E/S de proceso FA

-Unidad de E/S modelo A (5 ranuras)

-Unidad de E/S modelo B (Unidad de interface+ Unidad base+ Unidad de expansion

Si se desea usar una combinacion de mas de una unidad de interface en la cabina integrada, se
necesitara un segundo armario, contactar con FANUC ROBOTICS para mas detalles.

B) Version cabina B

Una tarjeta o una unidad son usadas:

Combinacion O Tarjeta de E'S de proceso CA/CB (40 puntos)
Combinacion [ Tareta de E/S de proceso DA (96 puntos))
Combinacion E Unidad de E/'S modelo A/B

Combinacion de dos tarjetas / unidades:

Combinacion DC Tarjeta de E'S de proceso DA (96 puntos)
Tarjeta de E/S de proceso CAYCE (40 puntos)

Combinacion DD Tagjeta de E'S de proceso DA (96 puntos) +
Taneta de E/S de proceso DA (96 punios)

Combinacion DE Tarjeta de E/S de proceso DA (96 puntos) 4
Unidzd de E/S modelo A/B

Combinacion CC Tarjeta de E/S de proceso CASCE (40 puntos) +
Tarjeta de E/S de proceso CA/CE (40 puntos)

Combinacion CE Tarjeta de E/S de proceso CA/CE (40 puntos) +

Unidad de E/S modelo A/B

Combinacion de tres tarjetas / unidades:

Combinacion CCE Taneta de E/S de proceso CASCE (40 puntos)
laneta de E/S de proceso CASCH (40 puntos) +
Linidad de E/S modelo A/B

Combinacion DCE Tarjeta de E/S de proceso DA (96 puntos ) +
Tarjeta de E/S de proceso CASCB (40 puntos) +
Unidad de E/S modelo A/B

Combinacion DDE Tarjeta de E/S de proceso DA (96 puntos) 4
Faneta de E/S de proceso DA (96 puntos)
Uniad de E/S modelo A/B
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8.3. SENALES EN LAS TARJETAS DE E/S DE PROCESO

Hay 18 entradas de datos (DI) exclusivas y 20 salidas de datos (DO) exclusivas en una tarjeta de
circuito impreso de E/S.

Estas sefiales estan asignadas a la carta de E/S de proceso conectada en primer lugar, cuando se
combinan dos 6 mas tarjetas.(Las sefiales generales SDI/SDO, estan asignadas a la segunda y siguientes
tarjetas de E/S de proceso).

La tension comiin de las sefiales de entrada DI para los pines 1 a 4 del conector CRM2A esta unida a

+24 V (comun) en cada tarjeta de E/S de proceso.

La tabla siguiente muestra las sefiales de una tarjeta de circuito impreso de E/S de proceso.

Seiales de la carta de E/S de proceso

Niomero del | Nombre de Deseripeion Comentarios Nimero del Nombre de la Deseripeion Comentarios
conector la semal conector senal
CREM2A-] FIMSTP | Paro mmediato CEM2A 20 ENSTROBE | PNS stobe
CRMZA-2 fHOLD | Paro Unidas a cormim de {comfirmacion)
CRM2A-3 FSISPD | Velocidad de seguridad F24Y CRM2ZA -~ 30 | PROD START | Marcha en
CRM2A-4 CSTOPL | Paro de ciclo funcionamiento
CRM2ZA-5 FALULT | Reset externg automitco
RESET CRM2A - 51 S0 Estado de los Senales
CRM2A-H START | Marcha disposttivos generales
CRM2A-T HOME | Regresar a la posicion pertericos,
de orgen {homme CHEM2A 32 Sz
CRM2ZA-R ENBL Operacion habilitada CRMIB 1 SDI03
CRM2A-9 RSR1 Requenmmento de CRM2B 2 S
servicio al robot CRM2B -3 SD1035
PNSIT Selecerdn del mumero de | Opetonal CREMIB 4 SD106
Progran: CREMIB -5 sDIo7
CRMIA-10 RSR2 Req, Servicio robot CRMIB -6 SDI08
PNS2 Sel. n® prograims Opeionil CREM2B -7 SD109
CRMIA-11 RSR3 Req, Servicio robot CRMIB -8 SO0
PNS3 Sel. n® programs Opeionsl CREMIHE -9 SDI
CRM2A-12 RSR4 Req. Servicio robot CRM2B 10 SD112
PS5 Sel. n programs Opeional CRM2B — 11 sDI13
CRM2A-13 R8RS Req. Servicio robot CRM2B 12 50114
PNSS Sel. n® programs Opeionsl CRM2B 13 SDIIS
CRM2A-14 RSR6 Req, Servicio robot CRM2B - 14 SDLHG
PNSH Sel. n” prograina Opeional CRM2B — 15 SD117
CRM2A-15 RSR7 Req, Servicio robot CRM2B 16 SIS
PNST Sel. n” prograina Opeional CHRM2B 29 SD119
CRMZA-16 RSRE Req. Servicio robot CRM2B — 30 51120
PNSE Sel.n® programs Opeional CRM2B 31 SDIZ|
CRM2B - 32 SDI22
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Seiiales de la carta de E/S de proceso (continuacion)

Nimero del | Nombre de la Descripeidn Comentarios Nimero del | Nombre de la Descripeion Comentarios
conector seiial conector seiial
CRM2ZA -33 | CMDENBL | Comandos del robot CRM2A - 22 ACRKS Aceptacion del req. de
habilitados servigio robot
CRM2A - 34 SYSRDY Sistema preparado SNO& Nimers de programa Opcional
CRM2A -35] PROGRUMN | Programa en marcha seleccionado
CRM2A - 36 PALUSED Programa pausado CRM2A - 24 ACK? Aceptacion del req. de
CRM2A - 38 HELD Respuesta al HOLD servicio robot
CRM2A -39 FAULT Fallo de robot SNOT Numera de programa Opcional
CRM2A - 40| ATPERCH | Robot en posicion de seleccionado
origen {home) CRM2A - 25 ACKE Aceptacion del req. de
CRM2A - 41 TPENBL | Teach Pendant servicio robot
habilitado SNOS Numera de programa Opcional
CRM2A - 43 BATALM | Tensian baja de las seleccionado
baterias CRM2ZA - 26 SNACK Seiial de respuesta a
CRM2A - 44 BUSY En funcionamiento PNS
CRM2ZA - 43 ACKI Aceptacion del CRMZA - 27 | RESERVADO
requerimiento de CRMZB - 33 |sDOd01 Seiial de control de los Seiiales
servicio al robot CRM2ZB - 34 |SDOG2 dispositivos enerales
SNOI Mimero de programa Opcional CRMZE - 33 |5D003 perifericos.
seleccionado CRMZE - 36 |SDi0od
CRM2ZA - 46 ACKZ2 Aceptacion del req. de CRM2ZB - 38 |SDO0OS
servicio robot CRMIB - 39 | SDOds
SN2 Numera de programa Opcional CRMZB - 40 | SDOG7
seleccionado CRM2B - 41 [SDO0g
CEM2A - 19 ACK3 Aceptacion del req. de CRMZB — 43 | sDO0Y
servicio robot CRMZE — 44 [SDOLD
SNO3 Nimero de programa Opcional CRM2E — 45 |SDO11
seleccionado CRMZE — 46 |SDO12
CRM2A - 20 ACK4 Aceptacion del req. de CRMZB - 19 |sD03
servicio robot CRMZE - 20 [sDois
SNO Nimero de programa Opcional CRMZE - 21 |sDos
seleccionado CRM2B 27 [SDOIo
CRM2A - 2] ACK3 Aceptacion del req. de CRMZE — 24 |sD017
servicio robot CRMIBE - 25 |SDOis
SNO35 Nimero de programa Opcional CRMZE - 26 |sD0ie
seleccionado CRMIB - 27 |SDoen
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8.4. INTERFACE PARA DISPOSITIVOS PERIFERICOS, EQUIPOS DE SOLDADURA Y

HERRAMIENTAS

8.4.1. Dispositivos periférico y conexion de la unidad de control

0

Dispositivo
periférico
Al

——0

Dispositiva
periférico
AZ

Armario de contral Interface de contral A1
de dispositivos periféricos
1 TMS TP CRMZA a3 | CMDENBL
a LD 3 SYSRDY
3 -?ﬂr:am 18 _| ACKYSNO3 a5 | PROGAUN
. CSTOPI 0| AGKASNOA =0 ™1™ GasED
= [FAULT RESET |21 | ACKESNOS = ot
ﬂ START 2 ACKBSNOS s HELD
7 HOME 22 GO A L) FAULT
8 ENBL oo | ACKISNOT ™ oq T rpeRcH
8 | RSRUPNS1 3 m::ﬂt_nu_ 41 TPEMBL |
to | RSR2/PNS2 | REE_N!'LEW — COM-AZ
11 | RSANPNSI ==1== 4 BATALM
1z_| ASRaPNSS % chf’m “ BUSY
13 | RSASPMSS |— | 45 | ACK1/EMNO1
14 | RsRePNss |0t PRODSTART s | ackasnce
15 | RSRT/PNST :; ﬁ a7 | COM-A3
18 RSABPMNSS 48
17 L a5 +24E
18 o 50 +24E
Interface de control A2
de dispositivos perifericos

1 sCic3 CRM2B 33 SDoo1
2 004 34 50002
a E-m 19 50013 a5 =D003
a SDlos 20 | S0014 1™ | sDOOM
5 a0I07 21 S0018 7 COM-B1
B S0N0a 3 ;;?1;‘ 38 S0005
2 SD08 T spow e sl
B sDhio = - 40 30007
] SDH11 r S001 41 50008
19 e 27 | sDawo 2 | oM B
11 s0113 43 0009

| 2 sDia |2 G::Ii;gs 44 S0OM0
13 SDM18 : e 45 0011
14 Rl a0 e 48 S0D012
15 SDHT = P a7 COM-Ea
18 S0I18 48
17 o & +24E
18 o 50 +24E

NOTA

1 Los cables de conexion de elementos periféricos son opeionales
2. Todos los COM - * estan conectados a 0 Y

Aplicable a los siguientes tipos de tarjeta de E/S de proceso:

-EA. EB. FA. CA, CB, DA*.
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Armario de contral N° de pén en el canestor Dispositivo periférico
Intarface de controd A7 e
dspasitivas Fll‘.'\'iférﬁﬁi
Circuito receplor
wsTP (v | ——chuepn :
| e | ICH
"SFSFD L .._.M_m_"&rm '
cETOR | av | CAMS T——
Fria
EEET CRM2
FAULT RESET A T
START RV | CRM2A {5 | | S e N £
HOME {Tav — ""-- T——y
CRMzA
o —— [ — -
RSA1/PNS1 { Av L - T
— CAMzA (10
e T
— CRM2A {11) I
RSA4PNS4 v} CAM2R It - :.
oyt | CRM24 {13} 4
RSAaPNSs — | AV |———meg 8o g Ty
RSA7/PNST ———— : |—-— CHMag {1 .. T
p— [hv || camans Te———y
ersross ————{_av_|—f— s Elo— g
annsmm—-—E——_ CRM2A '.=. |
el | s,
soz ——— e +— —
+24E
B A
i
Pan de camibio del
cosmin (ICOMT)

Outputs Al

Nota: Diagrama de conexién para comun de +24 V
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Armario de contral HE de pin en ol conmctor Digpositive periférico
e ot
Gircuite receptor
o crmeAizs| |
CMDENBL 57
SYSRDY [(ov ] CRM2A M . [Loao | !
PROGRUN Mov | eAps, oD | !
o ——(Cov |} —
ATPERCH {Tov_ | SRR LS LOAD
TRENGL m CRIZA (41 _._ b
auraus ——— 7 = = ool
BUSY E CRM2A (441 1 m l
ACK1/SNO1 [ ov | CRMIA {45 .-. "Loan
ACK2/ENO2 { ov | EOMLA 127 = LOWD
ossnon———[ ooy | (o] —
ACKESNOS [ ov | BuEph 21 .- oA | !
o —— (o }——smeal L oo
ACKI/SNOT [(ov ]
ACHASNGA ]
SNACIK i
RESEAVED
Alimairiaclan «24 W
regelade

Inputs Al
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Armario de control N de pin en ol conector Dispositive periférica
PR 2
[ crmes ussol|
Clrculto recaptor
&0io3 E ﬂh} A \"“a.,._"
SDios [av }—f—cegE o o . O
sotos ——— v ] Cruey ' Sy
soms ——{ v |—empe sy
- [} cRMIBE L 1T 4
SDioa (v |—coMags - g
S0i00 (v |— CRAER (7 l Tt
i R T - .. £ o |
SDif1 [Av | i L e
5Dz E . i s . Ty
SO E .Hﬁmﬁ_'l'mn ul = T
sonu ———_ W — o, ey
sDiS T oy vy, g .=. Ty
SDI16 E s el . =t
son? [~} chiguay ey
sDie [rv ] e e
T (o) CRM2E (29) - Ty
o (v | cegea - ey
sDi2y ~ v_] ] ChMER 21 '- T———t
sDiz2 { av | 1 CEMZS (22 T
+24E

T, B A

Pin de camblo dai

cosmin (ICOMZ)

Outputs A2

Nota: Diagrama de conexion para comun de +24 V
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Brmdrio de control Dis positiva perilrico

Interface de cantral A2 de
dispesilives perféricas

N* dét pin e &l congcion LOAD

=" CREZE {33 J |
0001 o % 7 ASLAY L

CRM2AZS.28.4T,
42,470

Inputs A2

8.4.2. Conexion entre la unidad mecanica y la herramienta

rRDOS RODO& = HBK ov RDIL
(1=} 11 2 [ 14 15 Herramienta

ROIZ | RDI3 | RDI4 | RDIB |=PPABN| RDIS :”:I—D[ {EE}

ROO7 | ROO8 ROLY
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Unkdad macanica {Conector EE) W de pin del conector Harmramienta
a‘i‘—v EE{LT, LA, 19, 20}
i munsca’ AN (V] S~
" ROIL RV | i) o
I ou L I“H""“._
Sefhabsg de entrada RD[Z Iﬁl
del astado de la RDI3 {RY e N
herramienta
RO14 ——[ R +— T~
RDIS T’V | Bt
RDIG v} S
RDI7 {mv ] o
. RDI8 [av | T
ADis +PPABN (v } | B
Sefial de presion +24Y
neumatics anormal B A
Pin de cambio
el comin de |as
sefiales (COMT)
LOAD
ov EE(L) 5
| EE(L) [ ) et L
~ mpol | -LRELAY
; — AN
Ro02 —— o0 12 (o 1—
Sefiales de cantrol EE(3
sdecontol]  apo3 —{ BV ] ) oA |
herramienta
ROO4 v ] ECI8) LOAD
EE(S
aoos ——[ oV ) = oA 1—
Ro0s ——{ v ——o0) oA +—
Ro07 ——{_ov }——— L) (oA +—
Ro08 —— OV ——— 22 [ oA0 +—
L
EE(8)
o o
NOTA

1. Diagramz de conexion para comun de +24 W
2 El pin de cambio del comun {COM1) se encuentra ubicada en el servo
amplificador de seis ejes.
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8.4.3. Senales de E/S para el interface de soldadura al arco

Mamario de santral
miorisce dol equips de soldadurs

ol DACHI = 23 wWhoi

02| coMadi_|o—oct o o02

03 DACHZ 5 25 wWDO3

0d COMADZ 3 COMADS 26 WDO4

05 WOl ) 27 wDos ] E D E Equipo do
06 wOI2 8 28 WDO6& scldaciura
a7 WOI3 T o 29 WDOo7

o8 WOL4 =0 oy 30 wWDoe

o9 wOIs T ov 31 WO+

o WOI6 = — 32 WOI-

11 WDI7 33 *24E

12 WOIE 34 *24E

Interiace de salidas analagicas
CHwW2

ol o8 14 ADCH3

02 o9 COMADE 15 COMADE
03 o 16 ADCHS ] E D[ Eouipa
o4 T 17 CoMaDa parifericn
05 2 18 ADCHS
06 3 19 COMADS
o7 20

NOTA

El cable de conexion del equipo de soldadura v equipo periférico es opcional.

Aplicable a las tarjetas de E/S de proceso:

-EA, CA.
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Armario de control
{Interface de soldadura)

Sedal de grcden

da tenvelen de soldadara

Sefipd de onden

de wolocidad de hilo

Sefial do deteccidn

de tenslon de soldadura

Sefial de detscclon

e corrinbe de soldadirs

Sefial da detnccién
de hilo pegada

Mimero de pn en & conooior

Equipy de seldadura

Himero del pin del conacior M3

s
OACH | CRWIt1 'm A O A

La impesdancia de entrada

CRW1 (2] L diadya de 33 K0

Sl y il [y i adipiag-a

9 pasa - altos

DACHZ CRW!{3) | hE
CAMDA2 =LLARRAE, F

Sefisdes de salida
e ®in rizos
ADCHZ l:ﬂh'i[l!ll: hL
CAMADZ Lils o |
ar
RA=1000 o més
A
WDI~ P4 CRWI(3I) L P v
— CRW) (32) Lp
o 0O
@ @
Fuente de alimeniaciin
del sguipe de
soldadiura
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Lmickadd cir conirol Equipo da soldadura
{ineriate sokiadura)
LOaD
ow
AR -
L —
Sefund inican ool
soldadura %
AS
Gofial do gas  WDOZ 1 LOAD
Sefal avancs hile WDO4 = _oAD
WOO5 CRW| [27} L’ Mo}
Sadial 2 il —J v = o e L ;
(regativa)
CRWI {19,201 Ar
o 1“ [ AR 7
ov | {2 1 . P,
T Fuanie de alimentacion
24V reglisds
Circuity recaptor
Sefal deteccion  yor2 RV } cRiie) ot~
=
del arco _aw.f—f
Sefal datecsion HDI!——E I.'.‘R_HI{TII L
falta gas —AAA—
Sefal deteccion m:a%ﬁ: L -
hila cortado
[Pm— CRW I § I
Sefiad detoccién  WDLS RV %_T—Lm o
taka de
prisoiir —— CRwl (101 ) 11
4 WOILE RBY T L > T
: 24V
fuante pokencia *2d
&
soidadum T_A____ﬂ
Phnmhhdunq,-
EOmdn
(ICOM3)
“gay
T cawi(33341 L s
PG (masa del armaria) L Tlr o
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Unidad de coniol
[InterEss entradas analfgas)

CAMADL

ADCHS

CAMADS

ADCHE

CAMADE

CRWZ{14)
CRW2( 5] }
CRWZIIE) ) @& )

cawWa L7

CRWZLIED

[/

CRW2[13})

CRWZ (8}

CRWZI2]

Dispesitive perténos
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8.5. ESPECIFICACIONES DE LOS CABLES PARA DISPOSITIVOS PERIFERICOS Y

EQUIPOS DE SOLDADURA AL ARCO

Si el cliente se construye los cables, debera seguir los estandares de FANUC descritos en esta

seccion.

8.5.1. Cable del interface A (CRM2 : Honda Tsushin, 50 pines)

Henda Taushin Honda Tsushin
MRSOLWFD MRSDLMD1
(MRSOLFH) {MRSOLMH)

E/S de proceso

i Dispositiva

eriféric
& P u

CRM2 *

Honda Tsushin Honda Tsushin

MRSORMA MRSORFH
Suministrado con el pedido de un cable

8.5.2. Cable del interface B (CRM4 : Honda Tsushin, 20 pines)

Honda Taushin Honda Tsushin
MRZOLWFD1 MREZ0LMOT
(MR2OLFH) (MR20LMH)

E/S de proceso Dispositivo
A periférico
CRM4* - -

Honda Tsushin Honda Taushin

MR20RMA MR20RFH
Suministrade con el pedido de un cable

8.5.3. Cable del interface de soldadura (CRW1 : Honda Tsushin, 34 pines)

Efquipa da
saldadura por nres
Honda Teushin
MRP34LWMO1
EfS do procesa IIL
CRW 1 @
apan Aviation Elecironics
Imdustny Lidd.
Handa Taushin i Blect MEIN2AZE-215
MALI4RFA, st me Fosicidn estantard de la ramirn de guis
ME3108828-21F
MESRT - 18
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8.6. CABLES DE CONEXION PARA PERIFERICOS, ELEMENTOS TERMINALES Y
EQUIPOS DE SOLDADURA AL ARCO

8.6.1. Cable de conexion de los dispositivos periféricos

Cabina de operario CRW1 CRMZE  CRM2A
y @
A dispositivos
periferiee ¥ T Tarjeta de E/S de proceso
S ||
- - /
Tarjeta de E/S de proceso
Armario B CRM2E  CRM2A

A =

Brida metalica

Apantallamiento
externoc

¥ A dispositivos
- = T s periféricos

Protecaidn cortra nsidos ; Placa de

Dasforrar una parts dal cabla parfférico para descubrir la ports sxterior del I
apantaliaméanto (malial. Fitar el cable aia placa de apaniallamisnto con la apantallamiento
grapa meddlica en la posichén mosirada,

Cable de conexion de dispositivos periféricos (armario i)
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8.6.2. Conector del cable de los dispositivos periféricos

o _9
'
L=
=
=
1
‘ TG
-l A <
(8) e tD)
jElpn:ilhacionﬂ Interface | Dimenalones Comentaric
| delconector | apliesble [ a4 [ @ [ o |
MRSOLMH CRM2 70 735 | 448 | 18 |Honda Tashin Kooy S0 pies
MEZOLMH CRNM 393 | 445 | 3838 | 17 |Honda Tsushin Kogyo 20 pis |
Simbala Hambire
@ Cubéeria del conecior
& Tomillo de fijacidn del cable
& Musile de fijackin del conector
@ | Towlode R dn el
B |Cenectorde 5O pins {macha) MREOMH
20 pines (macho MRZ0MH

Conector del cable de conexion de dispositivos periféricos (Honda Tsushin Kogyo)
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MRSORFH, MR2ORFH

&
N

] - 2-M2
-—-E—--
=1 L3 e
=T
ol
]
o I |
o ofaf 4
e o
O . EE——
[Especificaciones | interface | _Dimansiones Comentario
del conaotor aplicabla A B
MASORFH (CFM2) 614 | =4 |Honca Tsushin Fogvo 50 pins
MR2GRFH ICRM4] a3 449 |Honda Tsushin Rogywo 20 ping
Simbolo _Nombre

@) |Tomdla de fjacion del conector
4] Tornille de 2.6 x 8

1] Congsctor (MRE0RFH)
IMB20RFH

Conector del cable de conexion de dispositivos periféricos (Honda Tsushin Kogyo)

8.6.3. Conector del cable de l1a herramienta

B W30 x 1 E | @33
B &0 F : 12
C ! S45 G 247
[n] WE B 15 i@ inanior)

Fabircado por Dalichi Denshi Kogve JMLP2S24M
Conector del cable de la herramienta
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8.6.4. Cables recomendados

8.6.4.1. Cable de conexion de dispositivos periféricos.

Conectar

los

dispositivos

periféricos

utilizando

cables

fuertemente

protegidos,

completamente apantallados, conforme a las especificaciones de la tabla (a). Dejar un exceso de
longitud de 50 cm para pasar el cable en la unidad de control. La longitud maxima del cable debe
ser inferior a los 30 m.

En la tabla se puede apreciar el cable recomendado (para conexion de dispositivos periféricos).

Namero | Especificacion del Conductor Grueso | Didmetro | Carvacteristicas eléctricas
de hilos hilo Didgmetro | Confign | dela | exterior | Hesistencia | Intensidad
{especificacion i} racion | funda | efective del admisible
FANUC) {mt) conductor
{ ik
30 AGGL ~ 0001 {3 1,05 T, 18 £ 123 106 1.6
(042 AWG24
30 MBSl ~ 0001 1,05 T, 18 1.5 Ly 10,5 1006 1.6
D41 AWG24
Tabla (a).

8.6.4.2. Cable de conexion de la herramienta.

Conectar el elemento terminal utilizando un cable fuertemente protegido, con hilos de
extrema flexibilidad, conforme a las especificaciones de la tabla (b). La longitud del cable se
determina de forma que no interfiera con la herramienta y que la muifieca pueda moverse
completamente en la totalidad de su carrera.

La tabla muestra el cable recomendado (para conexion de la herramienta).

Niamero | Especificacion del Conductor Grueso | Didmetro | Caracteristicas eléctricas
de hilos hilo Diimetro | Confign | dela exterior | HResistencia | Intensidad
{especificacion {mum) racion | funda | efectivo del admisihle
FANUC) (i) conductor
{
i AGSL — D001 a1l 40/0, 1.0 D53 a1 37
o143 0 08
AWG24
20 AGSL ~ D01 1.1 200, R {353 91 33
144 0,08
AWG2Y
Tabla (b).
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