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Seguridad

El SCORBOT-ER 9Pro es una maquina que puede ser potencialmente peligrosa. La
seguridad durante su manejo es de suma importancia. Se debe tener maxima
precaucion cuando trabaje con el robot.

Precauciones

10.

Los siguientes capitulos de este manual proporcionan todos los detalles para la
adecuada instalacion y operacion del robot SCORBOT-ER 9Pro. La siguiente lista
resume las medidas de seguridad mas importantes a tener en cuenta.

Defina un area de seguridad como se detalla en la Figura 4-1.
Asegurese de que la base del robot esté atornillada de manera correcta y segura.

Asegurese de que el cable que une el cuerpo con la base pueda moverse con libertad
durante todos los movimientos del eje de la base del robot.

Antes de encender el controlador, asegurese de que tanto el cable del codificador
como el cable de alimentacidn del robot estén conectados correctamente.

Asegurese de que el brazo del robot tenga un espacio amplio para moverse libremente.

Asegurese de gue se haya instalado una barandilla o cuerda de seguridad alrededor del
area de funcionamiento del SCORBOT-ER 9Pro para proteger al operador y a los
transeuntes.

Si el robot se encuentra a mas de 1,5 m de distancia del Controlador, aseglrese de
poder acceder facilmente al botdn de EMERGENCIA, ya sea a través de un botdn de
EMERGENCIA externo o desde el Mando manual.

No ingrese en el radio de accion del robot ni lo toque mientras esta en
funcionamiento.

Presione el boton de EMERGENCIA del controlador antes de ingresar al area de
funcionamiento del robot.

Apague el interruptor de ALIMENTACION del controlador antes de conectar
cualquier entrada o salida al controlador.

Para cancelar inmediatamente todos los programas en curso y detener el movimiento
de todos los ejes, realice alguno de los siguientes pasos:

« Presione el boton de EMERGENCIA rojo en el controlador.
« Presione el boton de EMERGENCIA en el Mando manual.



A\ Advertencias

1. No accione el SCORBOT-ER 9Pro sin antes haber leido minuciosamente éste manual
y los manuales del usuario de Controller USB-Pro y Scorbase para ER 9Pro/ER
14Pro. Asegurese de cumplir con los lineamientos de seguridad descritos tanto para el
robot como para el controlador.

2. No instale ni accione el SCORBOT-ER 9Pro bajo ninguna de las siguientes
condiciones:

Si la temperatura ambiente es inferior o superior a los limites especificados.

Si est& expuesto a grandes cantidades de polvo, suciedad, sal, polvo de hierro o
sustancias similares.

Si estd sometido a vibraciones o golpes.

Si esta expuesto a luz solar directa.

Si est4 sometido a salpicaduras de productos quimicos, petréleo o agua.
Si hay algun gas corrosivo o inflamable presente.

Si las lineas de alimentacion contienen picos de tension o se encuentran cerca de
cualquier equipo que genere ruidos eléctricos fuertes.

3. No abuse del brazo robot:

No accione el brazo robot si el cable del codificador no esta conectado al
controlador.

No sobrecargue el brazo. El peso de la pieza de trabajo junto con el peso de la
pinza no deben exceder los 2 kg (4,4 Ibs). Es recomendable que la pieza de
trabajo se tome por su centro de gravedad.

No utilice la fuerza para detener o mover el brazo del robot.
No conduzca el brazo del robot hasta ningin obstaculo.

No deje el brazo del robot completamente extendido por méas de unos pocos
minutos.

No someta a ninguno de los ejes a ninguna fuerza mecanica. En especial, no deje
que la pinza agarre una pieza por tiempo indefinido.

El robot Scorbot es peligroso y puede ocasionar lesiones severas.

Su uso exige maxima precaucion.

Cologue una mampara de proteccion o una barandilla alrededor del robot para mantener a las
personas lejos de su area de funcionamiento.
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Desempaque y manipulacion

Este capitulo contiene informacion importante para el desempaque y la inspeccion del
brazo robot SCORBOT-ER 9Pro.

@ Lea atentamente este capitulo antes de desembalar el robot y el controlador
SCORBOT-ER 9Pro.

Desempaque del robot

El robot se embala en espuma expandida, como muestra la Figura 1-1.

Para proteger el robot durante su traslado, una placa metélica sujeta la brida de
montaje de la pinza con la base del robot. La placa esté sujeta a la brida con tres
tornillos y a la base con dos tornillos. Use una llave Allen de 3 mm para quitar dichos
tornillos.

Guarde los tornillos y la placa. Puede necesitarlos para volver a embalar el robot
para su traslado.

Guarde los materiales y la caja de envio originales. Puede necesitarlos
posteriormente para el envio o almacenaje del robot.

Figura 1-1: SCORBOT-ER 9Pro en el empaque
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Instrucciones de manipulacién

El brazo del robot pesa 53,5 kg (117,7 Ibs). Seran necesarias dos personas para
levantarlo o moverlo.

Levante y transporte el brazo robot sujetdndolo por su cuerpo o base. No lo
sujete nunca por el brazo superior o antebrazo.

Inspeccidon de aceptacion

Después de sacar el brazo robot de la caja, compruebe que el equipo no haya sufrido
dafos durante el envio. Si hubiese algun signo evidente de dafio, no instale ni ponga
en funcionamiento el robot. Comuniquese con la empresa de transporte y comience
los procedimientos de reclamo procedentes.

Los siguientes son los componentes estandar incluidos en el paquete del SCORBOT-

ER 9Pro. Asegurese de haber recibido todos los elementos enunciados en la lista de
empaque. Si falta alguno, comuniquese con el proveedor.

Tabla 1-1: Articulos del SCORBOT-ER 9Pro.

Articulo Descripcion
SCORBOT-ER 9Pro Incluye: Cables; Hardware para el montaje del robot: 3 tornillos
Brazo robot M8x60; 3 arandelas M8; 3 tuercas M8. (Mangueras de aire
opcionales incluidas).
Pinza (Opcional): 2 Pinza neumética incluye:
opciones Electrovalvula;

Hardware para el montaje de la pinza: 4 tornillos 4M4x10.

Servopinza eléctrica de CC con codificador:
Hardware para el montaje de la pinza: 4 tornillos 4Mx10.

Controller USB-Pro Incluye:

Cable de alimentacion;

Cable USB.

Enchufe de derivacién de mando manual (necesario cuando el
mando manual no esta conectado) (Preinstalado en el
Controlador).

Enchufe de derivaciéon de emergencia externa (Preinstalado en el
Controlador).

Mando manual Incluye:

(Opcional): Cable del controlador USB-Pro — Mando manual;

Dispositivo de montaje;

Manual del usuario para el mando manual del Controller USB-
Pro y el USB-Pro.

Software Scorbase para ER 9Pro/ER 14Pro

Documentacion Manual del usuario de Controller USB-Pro

Manual del usuario de Robocell para ER 9Pro/ER 14Pro

Manual del usuario de Scorbase para ER 9Pro/ER 14Pro

Manual del usuario de SCORBOT-ER 9Pro
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Empaque para envio del robot
Asegurese de que todas las piezas estén en su lugar antes de embalar el robot.

Cuando realice el empaque del robot para su traslado, ajuste la brida y la base a la
placa de metal. Si no estuviese bien sujeto, se puede dafiar algin componente del
brazo, en especial las transmisiones armdénicas. Asegurese también de sujetar los
cables.

El robot debe empacarse en su caja original para el envio.

Si no dispone del empaque original, envuelva el robot con plastico o papel grueso.
Coloque el robot con su envoltorio en una caja de carton resistente cuyas dimensiones
superen al robot por al menos 15 cm (aproximadamente 6 pulgadas). Utilice material
de empaque blando (papel triturado, embalaje con burbujas, goma expandida) para
rellenar la caja en torno a la unidad.

Selle la caja con cinta de embalar. No utilice celofan o cinta adhesiva.

Manual del usuario 1-3 SCORBOT-ER 9Pro
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Especificaciones

La siguiente tabla establece las especificaciones del SCORBOT-ER 9Pro.
Tabla 2-1: Especificaciones.

Especificaciones del brazo robot

Estructura mecéanica Articulacion vertical, proteccion hermética
NUmero de ejes 5 més la pinza
Rango del eje * Eje 1: Rotacion de la base: 270°

* Eje 2: Rotacion del hombro: 145°

* Eje 3: Rotacion del codo: 210°

* Eje 4: Inclinacion de la mufieca: 196°

* Eje 5: Rotacion de la muiieca: 737°
Velocidad: Velocidad efectiva, * Eje 1: Rotacion de la base — 80°/seg,
Velocidad Méxima 140°/seg

* Eje 2: Rotacion del hombro — 69°/seg,
123°/seg

* Eje 3: Rotacion del codo — 77°/seg, 140°/seg
* Eje 4: Inclinacion de la mufieca — 103°/seg,

166°/seg
* Eje 5: Rotacion de la muneca — 175°/seg,
300°/seg
Radio méximo de operacién 691 mm (27.2") sin pinza
Efector final: opciones: Pinza neumatica
Servopinza eléctrica de CC
Homing (Retorno a la posicién Interruptor Optico y codificador con pulso de
de inicio) referencia en todos los ejes
Retroalimentacion Codificadores 6pticos incrementales con pulso
de referencia en todos los ejes
Actuadores Servo motor de 24VCC en todos los ejes
Transmisién Engranajes arménicos y correas dentadas
Carga méaxima *5 kg (11 Ibs.) (con aceleracion reducida)
*2 kg (4,4 Ibs.) (Velocidad maxima) (incluida la
pinza)
Repetibilidad de la posicion +0,05 mm (0.002")
Peso 53,5 kg (117,7 Ibs.)
Temperatura ambiente de 2° - 40°C (36° - 104°F)

operacion:
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Estructura

El SCORBOT-ER 9Pro es un robot de articulacion vertical, con cinco articulaciones
de revolucién. Con la pinza, el robot tiene cinco grados de libertad. Este disefio
permite que el efector final pueda ser posicionado y orientado de manera arbitraria
dentro de un amplio espacio de trabajo.

Las Figuras 2-1y 2-2 muestran las articulaciones y uniones del brazo mecanico.

Cada articulacion es movida por un motor de CC de iman permanente mediante
engranajes armonicos y correas dentadas.

Los movimientos de las articulaciones se describen en la siguiente tabla:

Tabla 2-3: Movimientos de las articulaciones.

N°de eje | Nombre de articulacion Movimiento N° de motor
1 Base Gira el cuerpo 1
2 Hombro Sube y baja el brazo superior. 2
3 Codo Sube y baja el antebrazo. 3
4 Inclinacion de la mufieca | Sube y baja el efector final. 4
5 Rotacion de la mufieca Gira el efector final. 5

BRAZO

Figura 2-1: Articulaciones del SCORBOT- Figura 2-2: Uniones del SCORBOT-ER 9Pro

Area de

trabajo

La longitud de las uniones y el grado de rotacion de las articulaciones determinan el
area de trabajo del robot. La Figura 2-3 muestra las dimensiones y el alcance del
SCORBOT-ER 9Pro, mientras que la Figura 2-4 ofrece una vista superior del area de
trabajo del robot.

La base del robot se fija normalmente a una superficie de trabajo estatica. Sin
embargo, también puede fijarse a una base deslizante, ampliando de esta manera el
area de trabajo del robot.

SCORBOT-ER 9Pro 2-2 Manual del usuario
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Figura 2-3: Rango operativo (Vista lateral)
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Figura 2-4: Rango operativo (Vista superior)
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Instalacion

Preparacion

Antes de conectar algun cable, prepare los componentes del sistema de acuerdo con
las siguientes instrucciones.

Configuracion del controlador y de la computadora/terminal

Coloque el controlador y la computadora a una distancia prudencial del robot,
completamente fuera del radio de accion del robot.

Para la configuracion, asegurese de seguir los lineamientos definidos en el capitulo de
Seguridad del Manual del usuario de Controller USB-Pro.

Configuracion del robot
Consulte las Figuras 4-1, 4-2 y 4-3.

1. Coloque el SCORBOT-ER 9Pro sobre una superficie resistente con, al menos, un
metro de espacio libre alrededor del robot.

BARANDA O CUERDA
DE SEGURIDAD

1 METRO

Figura 4-1 Rango de seguridad del robot

2. Observe que la abrazadera del cable del robot esté ubicada en el punto central del
rango horizontal del robot. Use como referencia este punto y oriente correctamente el
robot hacia la aplicacién o la maquina sobre la cual se utilizara.

3. Fije la base del robot a la superficie de trabajo con tres pares de tornillos, tuercas y
arandelas M8.

Asegurese de que el robot esté atornillado de manera correcta y segura. De lo
contrario, puede perder la estabilidad y caerse durante la operacion.

4. Sujete el cuerpo del robot y girelo hacia todos los extremos del eje de la base.

Manual del usuario 3-1 SCORBOT-ER 9 PRO



& Asegurese de que el cable que une el cuerpo con la base no esté obstruido y/o quede
atrapado debajo de la plataforma o superficie de trabajo del robot, durante todos los

movimientos del eje de la base.

B
ABRAZADERA DEL CABLE @
i

~
TORNILLO DE MONTAJE -({

@120 mm
@330 mm

Figura 4-2: Disposicion de la base del robot

Asegurese de que el robot esté instalado sobre un espacio amplio para dar apoyo a
este segmento de cable del robot durante todos los movimientos del eje de la base.

5. Instale una barandilla o cuerda de seguridad alrededor del area de funcionamiento del
SCORBOT-ER 9Pro para proteger al operador y a los transelntes.

—

CABLE DEL ROBOT
AL CONTROLADOR

ABRAZADERA DEL CABLE

=

—_ SEGMENTO DE
CABLE DEL
CUERPOA LA
BASE

e T e

/
1
////

Figura 4-3: Configuracion del robot
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Instalacion del SCORBOT-ER 9Pro

Instalacion del controlador

Ejecute el procedimiento de instalacion y configuracion descrito en el Manual del
usuario del Controller USB-Pro.

Instalacion del robot

< Antes de comenzar, aseglrese de que el interruptor de ALIMENTACION del
controlador esté apagado.

El cable del robot tiene una serie de conectores. Para conectarlos al controlador, siga
los pasos a continuacion. Consulte la Figura 4-4.

1. Conecte el cable verde/amarillo a una puesta a tierra de seguridad: Desenrosque y
retire la tuerca y la arandela del perno a tierra. Coloque el terminal del cable a tierra
en el perno, luego reemplace y ajuste la arandela y la tuerca.

2. Conecte el conector D37 al puerto de codificadores del robot. Ajuste los tornillos de
retencion al conector.

3. Conecte el conector D50 al puerto de motores del robot. Ajuste los tornillos de
retencion al conector.

Figura 4-4: Robot-Controlador - Parte trasera

< Antes de comenzar, aseglrese de que el interruptor de ALIMENTACION del
controlador esté apagado.

& Cuando desconecte el robot del controlador, siga el orden inverso, esto es:
« Desconecte el conector de alimentacién del robot D50.
« Desconecte el conector de codificadores D37.
« Desconecte el cable a tierra.
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Comprobacion del hardware

@ Compruebe que todos los cables estén instalados correctamente. Consulte la Figura
4-4,

Una vez instalado el hardware, es necesario realizar una comprobacion para verificar
que el mismo funciona correctamente. Esto se lleva a cabo de la siguiente manera:

1. Encienda el controlador. Encienda la computadora. Inicie Scorbase.

2. Seleccione Options | On Line (Opciones | En linea), decline la opcion de activar
control.

3. Seleccione View | Dialog Bars | Encoder Counts (Ver | Barras de dialogo |
Recuento de pulsos del codificador).

4. Mueva de forma manual cada eje por separado mientras observa la ventana Encoder
Counts (Recuento de pulsos del codificador). A medida que los ejes se mueven, los
nameros correspondientes a los mismos deberian cambiar. Si cambian todos los
numeros para todos los ejes, esto indica que el robot funciona y se comunica con el
controlador.

5. Presione F5 para activar el control.

Seleccione View | Manual Movement (Ver | Movimiento manual). Controle
cada eje con los botones relevantes. Observe la ventana Encoder Counts (Recuento
de pulsos del codificador) para verificar que responde correctamente.

@ Es importante asegurarse de poder acceder facilmente al botdn de emergencia en el
controlador, dado que el SCORBOT-ER 9Pro se podria comportar de manera
inesperada.

Retornar el robot a la posicion de inicio

Después de haber finalizado la instalacion del robot, ejecute la rutina Home (Inicio)
del robot, como se describe a continuacion.

& Para instalar la pinza, el robot debe retornar a la posicién de inicio.

Antes de empezar el procedimiento de homing, asegurese de que el robot tenga un
espacio amplio para moverse libremente y extender el brazo.

1. Encienda el controlador. Encienda la computadora. Inicie Scorbase.

2. Seleccione Run | Search home - all axes (Ejecutar | Buscar inicio - todos los
ejes).

0

haga clic en el icono Search Home @ (Buscar inicio).

Se abrird una ventana que muestra el nimero de ejes que han retornado a la posicion
de inicio. Cada vez que un eje retorna con éxito a la posicién de inicio, una marca de
verificacion aparecera al lado del namero de eje. Cuando los cinco ejes y la pinza
hayan retornado a la posicion de inicio, una marca de verificacion aparecera al lado de
Robot.
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| Haming asiz 3 ...

[] Awis 1
Bz 2
[] iz 3
[] fwiz 4
[] Awis &
[] Gripper
L] Hiabok

[] Awis &

Figura 4-5: Ventana de estado de Homing

Para abortar el procedimiento de homing ain en marcha, realice alguno de los
siguientes pasos:

« Presione [F9] (Detiene el comando)

«  Presione el boton de EMERGENCIA rojo en el controlador.
« Presione el boton de EMERGENCIA en el Mando manual.
Si el procedimiento de homing falla, aparecera un mensaje.

El comando Search Home - All Axes (Buscar inicio - todos los ejes) ejecuta el
procedimiento de homing del robot ademas de todos los dispositivos periféricos que
han sido configurados en el mend Options | Hardware Setup (Opciones |
Configuracion del Hardware). EI comando esta disponible solo cuando Scorbase esta
en linea por primera vez.

Si el sistema ha retornado a la posicion de inicio y activa el modo fuera de linea de
Scorbase, no es necesario retornar el sistema a su posicion inicial cuando vuelve al
modo en linea.

Cuando Scorbase esta en modo fuera de linea, o cuando se instala Robocell, el
procedimiento de homing no es necesario, aunque puede ser ejecutado.

Instalacion de periféricos

Todos los periféricos, una vez instalados fisicamente, deben agregarse a Scorbase.
Asegurese de que el servocontrol del controlador USB-Pro esté apagado. El indicador
de estado de los motores en el panel frontal del controlador debe estar desactivado
(apagado). Seleccione Options | Hardware Setup (Opciones | Configuracion del
Hardware) y elija el periférico que se ha afiadido.

Instalacion de la pinza

La pinza se fija a la brida al final del brazo robot. El esquema se muestra en la Figura
4-6.

Pinza neumatica
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La pinza neumatica, mostrada en la Figura 4-7, esta controlada por una electrovalvula
4/2 que se activa por una de las salidas de relé del controlador. La tension de
alimentacion de la véalvula es de 24 VCC y puede tomarse de la fuente de
alimentacion del usuario del controlador.

@ Para instalar la pinza, el robot debe retornar a la posicion de inicio.

M4 8mm DEEP
X6

@60 mm

@88 mm

Figura 4-6: Brida de montaje de la pinza

1. Use una llave y cuatro tornillos Allen M4x10 para sujetar la pinza a la brida del brazo
robot.

2. Conecte los dos tubos flexibles de la pinza al conector rapido en el antebrazo del
robot, como se indica en la Figura 4-11.

-

“ intelitek»»

Figura 4-7: Pinza neumatica Figura 4-8: SCORBOT-ER 9Pro con pinza neumatica
3. Consulte la Figura 4-12.

« Conecte los dos tubos transparentes de 1/4" de diametro exterior desde los
conectores rapidos en la parte trasera del brazo robot a los puertos CYL de la

valvula neumatica.
«  Conecte el suministro de aire de 5 bar/90 PSI al puerto IN de la vélvula.
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4. Consulte la Figura 4-9.

Conecte la valvula a la fuente de alimentacion del usuario del controlador como se
indica a continuacion:

« Conecte el cable negro a un terminal coman.

« Conecte el cable rojo al terminal normalmente abierto (NO) de cualquier salida de
relé sin uso.

5. Conecte los 24 VCC (de acuerdo a las especificaciones para su valvula) al terminal
comun (C) de la misma salida de relé, como se muestra en la figura 4-9.

Sujete la valvula al controlador o a cualquier otra superficie metalica por medio de la
base magnética de la valvula.

Figura 4-10: Ejemplo de conexién de la valvula de la pinza neumatica (conexién frontal)
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CONECTOR RAPIDO PARA

LA PINZA NEUMATIC

AN /

A

CONECTOR PAR
LA SERVOPINZ

=

CABLES AL
CONTROLADOR

e © 5 MANGUERAS DE
‘ _ 4 — AIRE AL ROBOT
DEL SUMINISTRQ ]
- LV DE AIRE PUERTOS CYL
BRIDADE [ ]
MONTAJE DE
LA PINZA
Figura 4-11: Conectores de la pinza Figura 4-12: Electrovalvula

Servopinza de CC

La servopinza eléctrica de CC se muestra inserta en la Figura 4-13.
Para instalar la pinza, el robot debe retornar a la posicion de inicio.
Consulte las Figuras 4-13 y 4-14.

Use una llave Allen de 3 mm vy cuatro tornillos M4x10 para sujetar la pinza a la brida
de montaje al final del brazo robot.

Conecte el cable de la pinza al conector eléctrico del brazo robot.
Asegurese de que el conector esté orientado como se muestra en la Figura 4-13.

Asegurese de que el cable de la pinza esté posicionado como se muestra en la Figura
4-14.

Ejecute con cuidado el comando HOME del robot. Permanezca cerca del mando
manual o del controlador. Si el cable de la pinza se enreda o se estira excesivamente
durante el retorno a la posicion de inicio (homing), aborte el procedimiento de
inmediato.

La pinza tiene una rotacion de +270°. No intente mover la pinza més alla del limite.
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6. Al final de cada sesion de trabajo (antes de apagar el controlador), o antes de retornar

el robot a la posicion de inicio, asegurese de que la posicion de la pinza sea como se
muestra en la Figura 4-14.

& El eje 6 se reserva para una servopinza como configuracion por defecto del
controlador. Para conectar un dispositivo diferente como eje 6, se debe cambiar la
configuracion del sistema a través de la Configuracion del hardware que se
encuentra en Opciones en la barra de Mend.

Figura 4-13: Conectar la pinza a SCORBOT-ER 9Pro

Figura 4-14: Conectar la pinza a SCORBOT-ER 9Pro

Activacion de la pinza

Abray cierre la pinza para verificar que funciona. Para poder hacerlo, seleccione View | Manual
Movement (Ver | Movimiento manual). Aparecera la ventana de movimiento manual, Usela para

controlar la pinza. Esta ventana se puede utilizar tanto para la pinza eléctrica como para la pinza
neumatica.
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Meétodos de operacion

El robot SCORBOT-ER 9Pro puede ser programado Yy accionado de dos maneras.
El Manual del usuario de Scorbase para ER 9Pro/ER 14Pro contiene las instrucciones

para accionar el robot.

Software

Software Scorbase

El Scorbase para ER 9Pro/ER 14Pro es un paquete de software de control del robot
que viene incluido con el controlador. Su estructura basada en menus y sus
prestaciones fuera de linea facilitan la programacion y operacién robdtica.

Scorbase funciona en cualquier sistema de PC con Microsoft Windows XP/Vista/7 y
se comunica con el Controlador mediante interfaz USB plug and play (enchufar y
usar).

El Manual del usuario de Scorbase para ER 9Pro/ER 14Pro ofrece descripciones
detalladas y ejemplos de los comandos Scorbase.

Mando manual

El mando manual es un terminal portatil que se utiliza para controlar el robot
SCORBOT-ER 9Pro y los equipos periféricos. El mando manual es lo mas practico
para mover los ejes, grabar posiciones y enviar los ejes a las posiciones grabadas.
También se pueden ejecutar otras funciones desde el mando manual.

< El mando manual funcionara solo si Scorbase se ejecuta en la PC y estd en modo en
linea.

El manual del usuario del Mando manual para Controller USB-Pro describe de
manera detallada los diversos elementos y funciones del mando manual.

Manual del usuario 4-1 SCORBOT-ER 9 PRO






5

Sistema de transmision

Los tres principales elementos del sistema de transmision del SCORBOT-ER 9Pro se
muestran en la

Figura 6-1:

«  Motor eléctrico de CC

« Engranaje armdnico

« Correas dentadas y poleas

La Figura 6-1 muestra el sistema de transmision para los ejes 1 a 4 del SCORBOT-

ER 9Pro.
La transmision de la rotacion de mufieca (eje 5) no dispone de correas ni poleas; s6lo

utiliza transmision armoénica.

@ Note que las ilustraciones de los componentes presentadas en este capitulo son solo a
efectos descriptivos y podrian no ser los componentes reales utilizados en el
SCORBOT-ER 9Pro.

CORREA DENTADA POLEA
POLEA \ A
: % =
Ny \
MOTOR
ENGRANAJE
Mo ARMONICO

MICRO /QI f

INTERRUPTOR

EJE DE SALIDA CODIFICADOR

Nyxis

Figura 6-1: Sistema de transmision del SCORBOT-ER 9Pro
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Motores

El brazo robot SCORBOT-ER 9Pro es accionado mediante motores eléctricos de CC.
Estos actuadores transforman las sefiales del controlador (energia eléctrica) en
rotaciones del eje del motor (energia mecanica).

Un brazo robot, como el SCORBOT-ER 9Pro, exige rigurosas condiciones de parte
de los actuadores, tales como:

El motor del robot debe rotar a velocidades diferentes y con un elevado nivel de
precision. Por ejemplo, si el robot se utiliza para la aplicacion de pintura mediante
pulverizacion, debe poder seguir de forma precisa la trayectoria definida, a una
velocidad especifica.

El motor del robot debe permitir una excelente regulacion de la velocidad, de
modo que el robot pueda acelerar y desacelerar segun requiera la aplicacion.

El motor del robot debe ofrecer un gran par de torsion en todo el rango de
velocidades y también cuando la articulacion esta en reposo.

El motor del robot debe ser capaz de detenerse de forma extremadamente rapida
sin rebasar la posicién de destino y realizar cambios abruptos de direccion.

Debido a que instalar motores en el brazo robot afiade peso e inercia al robot,
dichos motores deben ser livianos y compactos y al mismo tiempo potentes.
Como se observa en la Figura 6-2, los motores del SCORBOT-ER 9Pro estan
ubicados sobre los ejes que accionan, con transmision de dos etapas (ejes 14) y
una etapa (eje 5).

MOTOR 5

MOTOR 2

OTOR 1

e

Figura 6-2: Disposiciones de los motores en SCORBOT-ER 9Pro
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Estructura del motor de CC

Los principios de funcionamiento de los motores eléctricos en general, y de los
motores de CC en particular, estan basados en el flujo de una corriente eléctrica a
través de un conductor que estd ubicado dentro de un campo magnético. Esta
situacion crea una fuerza que actua sobre el conductor.

La Figura 6-3 muestra la estructura basica y los componentes de un motor de CC
comparable a la estructura de los motores utilizados en el SCORBOT-ER 9Pro. Estos
motores disponen de tres componentes principales:

Manual del usuario 5-3

Estator: Este es un componente estatico que crea el campo magnético. El estator
puede ser un iman permanente, o un electro iman que consiste en una bobina
laminada alrededor de finas placas de hierro.

Rotor: Este es el componente que rota dentro del campo magnético. La carga
externa estd conectada al eje del rotor. El rotor se compone generalmente de
placas de hierro perforadas y un alambre conductor se enrolla varias veces
alrededor de las placas y a través de las perforaciones. Los dos extremos del
conductor estan conectados a las dos mitades del conmutador, que estan
conectados a la corriente eléctrica a traves de las escobillas.

Escobillas: Estas conectan el conmutador rotativo a la fuente de corriente
eléctrica.

Conexiones
Eléctricas
Carcasa
ESTATOR Rodamiento S
Iman X
Permanente i QQC
Z ( ~
Rodamiento / 45 ¢
< 2 ESCOBILLAS
2 ROTOR
Conmutador
Eje  Bobinado Placa del
Conmutador

Figura 6-3: Estructura basica de un motor de CC
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Motores de SCORBOT-ER 9Pro

El SCORBOT-ER 9Pro utiliza motores de corriente continua de imanes permanentes
para impulsar los ejes.

Los ejes 1, 2 y 3 del SCORBOT-ER 9Pro son impulsados por el motor que se muestra
en la Figura 6-4. Los ejes 4 y 5 son impulsados por el motor que se muestra en la
Figura 6-5.

Estos motores son capaces de moverse a velocidades de revolucion extremadamente
altas, para mover cargas con pares elevados y (con codificador conectado), para lograr
una resolucién muy alta.

Tabla 6-1: Especificaciones del motor

Ejes de motor 1, 2, 3

Ejes de motor 4, 5

Par maximo

143 onzas /pulgadas

27,8 onzas /pulgadas

Par nominal

32 onzas /pulgadas

12,5 onzas /pulgadas

Velocidad méxima de operacion | 4000rpm

4500rpm

Peso

1,29kg / 2,841bs

0,28kg / 0,62Ibs

Figura 6-4: Motor en losejes 1,2y 3

Figura 6-5: Motor en los ejes 4y 5

SCORBOT-ER 9Pro

5-4
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Engranajes armonicos

La transmision por engranajes armonicos utilizada en el SCORBOT-ER 9Pro y se
observa en la Figura 6-6, ofrece una alta precision de posicionamiento.

Los engranajes armanicos utilizados en el SCORBOT-ER 9Pro tienen cuatro
componentes principales:

« Anillo circular: un anillo de acero sélido con dentado interno normalmente
fijado a la articulacion del robot.

« Generador de onda: un disco rigido, ligeramente eliptico, que esta conectado al
eje de entrada, con un rodamiento de bola instalado en la parte exterior del disco.

« Anillo flexible: un cilindro flexible muy delgado, con dentado externo,
normalmente conectado al eje de salida.

* Anillo dindmico: un anillo de acero sélido con dentado interno.

El dentado externo del anillo flexible tiene casi el mismo tamafio que el dentado
interno del anillo circular, excepto que éste dispone de dos dientes mas y los dientes
solo se engranan cuando el generador de onda empuja el anillo flexible hacia fuera.

Como el generador de onda es eliptico, el anillo flexible es empujado hacia afuera en
dos posiciones. EI motor gira el eje de entrada, el generador de onda gira con éste y
las posiciones donde los dientes estan engranados giran con €l. Sin embargo, como el
anillo flexible tiene dos dientes menos, debe girar ligeramente hacia atras cuando el
generador gira hacia delante. En cada giro completo del eje de entrada, el anillo
flexible se mueve dos dientes hacia atras. Las figuras 6-7 y 6-8 muestran los
diferentes pasos de este proceso.

ANILLO FLEXIBLE GENERADOR
DE ONDA

St

ANILLO DINAMICO ANILLO CIRCULAR

Figura 6-6: Estructura de transmisién armonica
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Relacion de transmision de los engranajes armonicos

Como en todos los engranajes, la relacion de un engranaje armonico es la relacion
entre la velocidad de entrada y la de salida. Si el numero de dientes del anillo flexible
es N, entonces para cada revolucion del eje de entrada, el eje de salida gira 2/N¢ de
una revolucion (es decir, dos dientes del nimero de dientes del anillo flexible N¢). Por

lo tanto:
Relacion de transmision de los engranajes armonicos (HD) = + _ N
2
(—)
N f
La relacion de transmision de cada engranaje armonico del robot SCORBOT-ER 9Pro
es:
. Generador Anillo
Eje 1-160:1 de Onda Circular
Eje 2 —160:1
Eje 3—160:1
Eje 4 —100:1
Eje 5—100:1

Anillo dindmico

Anillo circular

Anillo flexible
Generador de Onda

Posicion Después de varias
Inicial revoluciones de entrada

Figura 6-8: Operacion del engranaje armonico
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Relacién de transmision de los ejes

Haciendo referencia de nuevo a la Figura 6-1, la transmision de los ejes 1 a 4 consiste
en dos elementos: la correa dentada y el engranaje armonico.

La relacion de transmision completa del sistema de transmision se expresa como:

NTXNHD:NAXIS

Donde:

N -

PulleyA

NHD

N AXIS

es la relacion de transmision en la correa (esto es, la relacion del radio):
PulleyB

es la relacion de transmision del engranaje armonico, como se describe arriba.

es la relacion de transmision total del sistema.

Tabla 6-2: Relacion de transmision de SCORBOT-ER 9Pro

Nt Np Naxis
Eje 1 1,33: 1 160: 1 213,33: 1
Eje 2 152:1 160: 1 243,8: 1
Eje 3 1,33:1 160: 1 213,33: 1
Eje 4 18:1 100: 1 180: 1
Eje 5 100: 1 100: 1

Asi, una rotacion (360°) del eje 3, por ejemplo, requiere 213,33 giros del eje del
motor. EI movimiento real del eje, sin embargo, esta limitado por la estructura
mecéanica del brazo.
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Dispositivos de posicion y limite

Este capitulo describe los diversos elementos del SCORBOT-ER 9Pro que
intervienen en el posicionamiento del brazo robot y en los limites de su movimiento.

« Codificadores

« Interruptores de fin de movimiento
« Topes finales

« Interruptores de inicio (Home)

Codificadores

La localizacion y movimiento de un eje del SCORBOT-ER 9Pro se mide a traves de
un codificador electro optico fijado al eje del motor. El codificador convierte el
movimiento rotatorio del eje del motor en una sefial digital comprensible por el
controlador.

La Figura 7-1 muestra el codificador instalado en un motor del SCORBOT-ER 9Pro.

El codificador usado en el SCORBOT-ER 9Pro contiene un LED emisor de luz como
unica fuente de luz. Opuesto al LED, hay un circuito integrado detector de luz. Este
ClI contiene un conjunto de fotodetectores y los circuitos necesarios para producir una
sefial digital. Un disco perforado gira entre el emisor y el circuito detector.

MOTOR ——__

Figura 7-1 Codificador del SCORBOT-ER 9Pro
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Como el disco codificador gira entre el emisor y los detectores, el haz de luz es
interrumpido por el patrén de barras y ventanas en el disco, lo que resulta en una serie
de pulsos recibidos por los detectores.

Los codificadores del SCORBOT-ER 9Pro tienen 512 ranuras, como se muestra en la
Figura 7-2. Una ranura adicional en el disco del codificador sirve para generar un
pulso de referencia (pulso C) en cada rotacion completa del disco. El pulso de
referencia sirve para determinar la posicion de inicio del eje.

Los fotodetectores estan dispuestos de tal modo que, alternativamente, algunos
detectan la luz y otros no. Las salidas del fotodiodo se alimentan a traves de los
circuitos de procesamiento de sefiales, lo que resulta en las sefiales A, A, B, B, l e I,
como se muestra en la Figura 7-3.

Los comparadores reciben estas sefiales y producen las sefiales digitales finales para
los canales A, B e I. La salida del canal A esta en cuadratura con la del canal B
(desfasado 90), como muestra la Figura 7-4. La salida final del canal I es un pulso de
referencia.

Cuando la rotacion del disco es contraria a las agujas del reloj (visto desde el extremo
del codificador del motor), el canal A dirigira al canal B. Cuando el disco gira como
las agujas del reloj, el canal B dirigira al canal A.

i

I
-

> |
ol

)

CRCUITO |
PROCESAMIENTO!
PULSO DE REF. |

+ +0 GND
s s 4 || || || || || || || || | || ||
EMISOR DISCO DETECTOR Q

Figura 7-3: Sistema de circuitos Figura 7-4: Sefiales de salida del

(os]]

T~
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Resolucion del codificador

De la sefial en cuadratura recibida, el controlador del robot mide cuatro pulsos por
cada ranura del codificador, lo que cuadriplica la resolucion efectiva del codificador.
La resolucion del codificador se expresa como:

360 °

E

n
Donde:
Sk es la resolucién del codificador.
n es el nimero de pulsos por revolucién del codificador.

Los codificadores utilizados en el SCORBOT-ER 9Pro tienen 512 ranuras, generando
2048 pulsos por revolucion del motor. La resolucién del codificador es, por lo tanto:

Cuando la resolucion del codificador se divide por la relacién total de transmision del
eje, se obtiene la resolucion del eje.

Como el codificador va fijo al eje del motor, la resolucién de la articulacion se
expresa como:

Se
N AXIS

S JOINT =

Asi, por ejemplo, la resoluciéon del eje 3 del SCORBOT-ER 9Pro sera:

0.176 °©
73 213.33

= 0.000825 °

La resolucion es el incremento minimo posible que el sistema de control puede
identificar y teGricamente controlar. La precision del eje esta afectada por factores
tales como el juego, la flexibilidad mecéanica y las variaciones de control.

Interruptores de limite de movimiento

El SCORBOT-ER 9Pro utiliza interruptores de limite que impiden que las
articulaciones se muevan mas alla de sus limites funcionales. Cuando ocurre un error
de control y no se logra frenar al eje al final de su rango de trabajo, el interruptor de
limite sirve para detener ese movimiento. El interruptor es parte de un circuito
eléctrico del brazo del robot y es independiente del controlador.

Los interruptores de limite utilizados en el SCORBOT-ER 9Pro se muestran en la
Figura 7-5.
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Cada uno de los ejes del 1 al 4 dispone de dos interruptores de limite, uno para cada
limite del rango de movimiento.

El eje 5 (rotacion) no tiene interruptores de limite; puede girar de manera incesante.
Cuando una pinza esta conectada al eje 5, sus movimientos se controlan y se limitan
solo mediante el software (codificador).

Los interruptores de limite estan instalados en un disco sujeto al bastidor del robot. El
disco para el eje 3 se muestra en la Figura 7-6.

Figura 7-5: Interruptor de limite de SCORBOT-ER 9Pro

El eje de salida de la transmision arménica se mueve con relacion al disco del micro
interruptor.

Cuando la articulacion se mueve, una leva en el eje de salida del engranaje armonico
alcanza un punto en el que empuja al boton de accionamiento del interruptor de limite
a una posicion que activa el interruptor.

INTERRUPTOR
LIMITE

\ INTERRUPTOR
LimITE

YY" "SALIDADE
TRANSMISION
ARMONICA

S
DISCO DE
INTERRUPTOR
LiMITE

Figura 7-6: Activacion del interruptor de limite
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Cuando se activa el interruptor de limite, se produce un error de control, lo que resulta
en la activacion de COFF (modo de control apagado) y un mensaje de proteccion de
impacto.

Se debe activar de nuevo CON (modo de control encendido) y se debe mover el brazo
robot manualmente (con Scorbase o mando manual) fuera de la condicion de impacto.

Topes finales

Cuando los limites del software y/o el limite de los interruptores de movimiento no
logran frenar el movimiento del brazo robot, es posible que el impulso lo conduzca
hasta que alcance su limite mecéanico.

Cuando la articulacidn llega al tope final, la proteccion del impacto y los procesos de
proteccion térmica detectan un error y se activa COFF.

Se debe activar de nuevo CON y se debe mover el brazo robot manualmente fuera de
la condicion de impacto.

Interruptores de inicio (Home)

El SCORBOT-ER 9Pro utiliza un interruptor 6ptico para identificar la posicion de
referencia o de inicio de cada eje del brazo robot.

El interruptor de inicio esta instalado en el mismo disco que los interruptores de limite
de movimiento y un indicador esté unido al eje de salida de la transmision armoénica,
como se muestra en la Figura 7-7.

Durante el procedimiento de homing, el controlador mueve una articulacion del robot
por vez. El eje se mueve hasta que el indicador detecta el haz de luz. Cuando esto
ocurre, el detector dptico en cada eje envia una sefial especifica al controlador.

Una vez que la posicion del interruptor de inicio ha sido detectada, el eje sigue

girando hasta que el codificador produce un pulso de referencia. Esto ocurre en la
posicién de inicio del eje.
: TRANSMISION
ARMONICA

LIMITE

DISCO DE
INTERRUPTOR
LIMITE

DETECTOR DETECTOR
6pTICODE INicio  INDICADOR OPTICO DE INIcio  INDICADOR

EJE NO ESTA EN POSICION INICIO EJE EN POSICION INICIO

Figura 7-7: Activacion del interruptor de inicio

Manual del usuario 6-5 SCORBOT-ER 9 PRO






7

Cableado

La Figura 8-1 es un diagrama esquematico de las conexiones del SCORBOT-ER
9Pro.

El cable tranzado que conecta el robot al controlador contiene un cable de
alimentacion (del robot) y un cable de codificador.

PCB 18300

PCB 18100

< ALIMENTACION
~___(ROBOT) _ | Controller USB PRO
#5#__CODIFICADORES
N TIERRA

Figura 8-1: Cableado de SCORBOT-ER 9Pro

Las uniones del cuerpo, brazo superior y antebrazo contienen una placa de circuito
impreso (PCB). Los motores, codificadores, interruptores de limite y de inicio de
cada eje estan conectados directamente a una de las tres placas internas. Dos trenzas
de alambre conectan las placas. Cada placa (PCB) transfiere potencia a los motores a
los que esta directamente conectada y recibe sefiales de los correspondientes
interruptores de limite e inicio. Cuando se activa un interruptor de limite, la placa
automaticamente corta el suministro de energia al motor que impulsa el eje. Ademas,
cada PCB transfiere potencia a la siguiente PCB y envia las sefiales del codificador e
interruptores de inicio a la PCB previa.

Los cables del robot y del codificador estan directamente conectados a la PCB 18100.
El cable del robot suministra energia a la placa y el cable del codificador transporta la
informacion desde los codificadores y los interruptores de inicio de los seis ejes al
controlador.
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Cable y conector (de aliment
robot

acion) del

La Figura 8-2 muestra el conector macho D-SUB 50 que une el cable de alimentacion
al panel posterior del controlador.

W Pin No.33
L
.
e o
.
o,
Pin No.17 e, Pin No.50
* *®
L 2
e _o
[ 2
L ] [ ]
[ ]
[ L 2
[ 3
[ [
*
[ ] [ ]
.
® [ ]
.
L
Pin No.1 *e* Pin No.34
i WO e e iR INO. O
[
[ 2 [ 2
Ne
\ : Pin No.18

Figura 8-2: Conector D50

El cable del robot contiene 14 derivaciones. La siguiente tabla describe las funciones
de los conectores pin y la conexion de cables.

Tabla 8-1: Cable y conector (de alimentacion) del robot

N.° de | Descripcion del pin Color de Descripcién del pin

pin del robot (J1) cable Belden | del controlador (P1)
1,2 Motor 1 + Negro MO_A
19, 20 Motor 1 - Rojo MO_B
36, 37 Motor 2 - Marron M1_A
5,6 Motor 2 + Naranja M1 _B
23,24 Motor 3 - Amarillo M2_A
40, 41 Motor 3 + Morado M2_B
9,10 Motor 4 - Azul claro M3_A
27, 28 Motor 4 + Azul M3 B
44, 45 Motor 5 - Gris M4 A
13,14 Motor 5 + Rosa M4 B
31, 32 Motor 6 - Blanco M5_A
48, 49 Motor 6 + Verde M5 B
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N.° de | Descripcion del pin Color de Descripcion del pin
pin del robot (J1) cable Belden | del controlador (P1)

50 +24 VCC Rojo +24 VCC

17 24 VCC RET Negro 24V RET

Cable y conector del codificador

El cable del codificador, que conecta el controlador a los codificadores del robot y a

los interruptores dpticos de inicio, posee 36 derivaciones.

La Figura 8-3 muestra el conector hembra D37 que une el cable del codificador al

panel posterior del controlador.

La siguiente tabla describe las funciones de los conectores pin y la conexion de

cables.

D)o

Pin No.37/

..............C.\

G.

O

JZ2

Pin No.1

Figura 8-3: Conector D37

Tabla 8-2: Cable y conector D37 del codificador
N.° de Nombre de sefial, del Eje | Color de cable | Nombre de sefial,
pin robot (J1) de teléfono | del controlador (J1)
1 +5V rojo +5V
8 COMMON amarillo COMMON 0
5 CHAZ1 (Pulso A de codificador) verde CHAO
6 CHAL (Pulso B de codificador) 1 blanco CHBO
7 CHCL (Pulso de referencia de negro CHCO
codificador)
31 MSWITCH (Interruptor de azul MSWITCH
inicio)
1 +5V rojo +5V
12 COMMON 5 amarillo COMMON 1
9 CHAZ2 (Pulso A de codificador) verde CHA1
10 CHB2 (Pulso B de codificador) blanco CHB 1
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N.° de Nombre de sefial, del Eje | Color de cable | Nombre de sefal,
pin robot (J1) de teléfono | del controlador (J1)

11 CHC2 (Pulso de indice de negro CHC1
codificador)

32 MSWITCH (Interruptor de azul MSWITCH
inicio)

1 +5V rojo +5V

16 COMMON amarillo COMMON 2

13 CHAS3 (Pulso A de codificador) verde CHA 2

14 CHB3 (Pulso B de codificador) 3 blanco CHB 2

15 CHC3 (Pulso de referencia de negro CHC 2
codificador)

33 MSWITCH (Interruptor de azul MSWITCH
inicio)

2 +5V rojo +5V

20 COMMON amarillo COMMON 3

17 CHAA4 (Pulso A de codificador) verde CHA 3

18 CHBA4 (Pulso B de codificador) 4 blanco CHB 3

19 CHC4 (Pulso de indice de negro CHC 3
codificador)

34 MSWITCH (Interruptor de azul MSWITCH
inicio)

2 +5V rojo +5V

24 COMMON amarillo COMMON 4

21 CHADS (Pulso A de codificador) verde CHA 4

22 CHBS5 (Pulso B de codificador) 5 blanco CHB 4

23 CHCS5 (Pulso de referencia de negro CHC 4
codificador)

35 MSWITCH (Interruptor de azul MSWITCH
inicio)

2 +5V rojo +5V

28 COMMON amarillo COMMON 5

25 CHAG (Pulso A de codificador) verde CHAS

26 CHBS6 (Pulso B de codificador) 5 blanco CHB5

27 CHCS6 (Pulso de referencia de negro CHC5
codificador)

36 MSWITCH (Interruptor de azul MSWITCH
inicio)

37 Cable puente al pin 16 para detectar cuando esta desconectado el cable.
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8

Mantenimiento

Los procedimientos de inspeccion y mantenimiento recomendados en este capitulo
garantizan el rendimiento 6ptimo del robot durante un periodo prolongado.

Uso diario
Realice una inspeccion del robot y del controlador al comienzo de cada sesion de
trabajo, en el siguiente orden:
1. Antes de encender el sistema, verifique los siguientes puntos:
« Lainstalacion debe cumplir con todas las normas de seguridad.
« Todos los cables deben estar conectados de manera segura y adecuada.
« Los tornillos del conector de cable deben estar bien fijados.
« Lapinza debe estar conectada de manera adecuada.
« El suministro de aire (para la pinza neumatica) debe funcionar correctamente.

« Todos los dispositivos o accesorios periféricos que seran utilizados, tales como el
mando manual o el botén de EMERGENCIA remoto deben estar conectados de
manera adecuada al controlador.

2. Después de encender el sistema, verifique los siguientes puntos:
* No debe haber ruidos inusuales.
« No deben observarse vibraciones inusuales en ninguno de los ejes del robot.
«  No debe haber obstaculos en el &rea de trabajo del robot.

3. Lleve el robot a una posicion cercana al inicio y active el procedimiento de inicio.
Verifique los siguiente puntos:

« El movimiento del robot debe ser normal.
» No debe haber ruidos inusuales cuando se mueve el brazo del robot.
« Elrobot llega a la posicion de inicio en todos los ejes.

Inspeccidn periodica

Las siguientes inspecciones deben realizarse regularmente:

«  Compruebe con una llave que los tornillos de montaje del robot estén
correctamente ajustados. Ajuste nuevamente segulin sea necesario.

«  Compruebe con una llave y un destornillador que todos los pernos y tornillos
visibles estén correctamente ajustados. Ajuste nuevamente seguin sea necesario.

« Verifique los cables. Reemplace si hubiese algun signo evidente de dafio.
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Los siguientes componentes del robot pueden requerir reemplazo debido a la falla o
desgaste que puede ocasionar el uso prolongado del brazo robdtico.

« Servomotores de CC

« Escobillas de motor

« Correas dentadas

e AnillosenV

« Engranajes arménicos

« Rodamientos de rodillos cruzados

Resolucion de problemas

Si detecta alguna falla en el sistema, intente localizar la fuente del problema
reemplazando el componente que considere defectuoso, por ejemplo: reemplace el
robot, el controlador, el mando manual o el cable por un componente de un sistema
que funcione correctamente.

En general, cuando se trata de determinar el origen de una falla, debe comprobar
primero la fuente de alimentacion y el hardware externo, tales como los interruptores
del controlador, LED y las conexiones de cables. A continuacion, compruebe los
fusibles; también puede abrir el controlador para verificar los componentes, de
acuerdo con los procedimientos e instrucciones que se detallan en el manual del
usuario de Controller USB-Pro.

Ademas, asegurese de que el controlador esté configurado de manera adecuada para el
robot y pinza, que los comandos de software se hayan emitido correctamente y que
los parametros del sistema estén configurados correctamente.

Todos los procedimientos de resolucién de problemas aqui descritos pueden ser
realizados por el usuario.

% No abra el brazo robot. No hay piezas reparables por el usuario en el interior.
< No modifique los parametros de sistema de Scorbase.

Si no puede determinar y/o corregir el problema, pdngase en contacto con el servicio
técnico. Solo los técnicos calificados pueden retirar y/o sustituir los componentes del
robot.

1. El controlador funciona pero el robot no puede ser activado.

« Asegurese de que Scorbase esta en modo en linea. Seleccione Options | On-
line (Opciones | En linea) de la barra de menu.

« Asegurese de que no haya obstaculos que blogqueen el accionar del robot.
« Asegurese de que el LED verde de los motores esté encendido.

« Asegurese de que el controlador esté en modo de control apagado (COFF). Luego
active el modo de control encendido (CON) desde la computadora o el mando
manual.
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« Asegurese de que todos los cables del robot y del codificador estén debidamente
conectados.

2. El robot no encuentra la posicion de inicio en todos o alguno de sus ejes.
« Asegurese de que el comando homing haya sido emitido correctamente.

« Asegurese de que todos los cables del robot y del codificador estén debidamente
conectados.

« Asegurese de que Scorbase esté configurado correctamente. Consulte el manual
del usuario de Scorbase para ER 9Pro/ER 14Pro.

« Asegurese de que los parametros homing del sistema estén configurados de
manera adecuada. Consulte el manual del usuario de Scorbase para ER 9Pro/ER
14Pro.

« Verifique si el interruptor 6ptico de inicio para el eje en cuestion funciona.
Para hacerlo:

1. Seleccione View | Movement Information (Ver | Informacién de movimiento).

Mueva cada eje en las direcciones correspondientes mientras observa la ventana de
Informacion de movimiento. La zona en la que el valor del eje en el interruptor de
inicio es "0" es el area de inicio del eje. Cuando el valor es "1", esta fuera de su area
de inicio.

Si el valor del eje en la ventana Movement Information (Informacion de
movimiento) no cambia, las posibles causas son:

- Fallaen el sistema de circuitos del brazo.

« Fallaen el interruptor Optico; el interruptor Gptico no esté instalado
correctamente.

» Falla en el sistema de circuitos del controlador.

3. Uno de los ejes no funciona.
« Verifique el fusible del eje en el panel trasero del controlador.
« Verifique el codificador:

Seleccione View | Dialog Bars | Encoder Counts (Ver | Barras de dialogo |
Recuento de pulsos del codificador) para mostrar el registro del codificador.

Haga clic en el icono Control Off (Control apagado) (para desactivar el
servocontrol) y luego mueva el eje en cuestion en ambas direcciones.

El registro del codificador debe subir para la rotacion en una direccion y debe bajar
para la rotacion en la direccion opuesta. Si esto no ocurre, hay un problema con el
codificador o el sistema de circuitos del mismo.

Si los registros del codificador no se modifican, verifique que el conector del
codificador esté conectado correctamente al panel trasero del controlador.

El problema puede ser ocasionado por una falla en los conectores del codificador en
las placas internas del robot.
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4. Errores en la repetibilidad del robot.

« Intente identificar el eje dafiado. Si muchos o todos los ejes estan dafiados, busque
una fuente de ruido eléctrico en el ambiente.

« Verifique las conexiones a tierra del controlador y del robot al terminal de
seguridad en la parte posterior del controlador.

«  Verifique el codificador.

Coloque el robot en posicion de inicio. Use un lapiz y dibuje una delgada linea
continua en el robot que atraviese desde la cubierta de una union a la cubierta de la
unién adyacente de la articulacion correspondiente.

Seleccione View | Dialog Bars | Encoder Counts (Ver | Barras de dialogo |
Recuento de pulsos del codificador) para mostrar el registro del codificador. Haga clic

en el icono Control Off (Control apagado) (para desactivar el servocontrol) y
luego mueva el eje en cuestion en otra direccion. Luego, regrese a la posicién de
inicio definida por la linea que dibujo6. Verifique nuevamente el registro del
codificador para el eje. Debe estar dentro de los 5 pulsos de la lectura anterior; de lo
contrario, el codificador debe ser reemplazado.

@ Note que para una mayor precision en la repetibilidad siempre parta de la misma
posicidn cuando se mueva a una ubicacién especifica. Por lo tanto, sin importar
donde se encuentre el eje en cuestion, muévase siempre hasta el punto final a través
de la misma posicion especifica.

5. Ruidos inusuales.
« Tornillos flojos.
« Escasa lubricacion.
« Matraqueo.
« Escobillas de motor desgastadas.
« Correa dentada desgastada.
« Engranaje arménico dafiado.

6. Olores inusuales.
« Un motor o una placa PCB interna se han quemado y necesitan ser reemplazados.

7. EjelEjes: Vibraciones, demasiado debil para soportar la carga, el movimiento no es suave,
tirones durante o al final del movimiento.

« Los parametros del sistema no estan configurados correctamente.
Consulte el manual del usuario de Scorbase para ER 9Pro/ER 14Pro.
« Problema en la(s) tarjeta(s) del eje del controlador.

Consulte el manual del usuario de Controller USB-Pro.
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8. La pinza neumatica no responde.
« Verifique que los tubos flexibles de aire estén instalados de manera correcta.

« Asegurese de que la pinza esté conectada a la salida del controlador que
corresponde.

« Verifique la salida del relé a la cual esta conectada la pinza.
«  Verifique que los relés estén activados (LED encendido):

« Cuando una salida se encuentra en modo OFF (apagado), el contacto NC se
acorta a COM y el contacto NO se desconecta de COM.

« Cuando una salida se encuentra en modo ON (encendido), el contacto NO se
cortocircuita a COM y el contacto NC se desconecta de COM.

« Verifique la configuracion del hardware de la pinza. Seleccione Options |
Hardware Setup (Opciones | Configuracion de Hardware).

9. Mensajes de error

« Para obtener méas informacion acerca de los mensajes de error, consulte el
capitulo Mensajes de sistema del manual del usuario de ER 9Pro/ER 14Pro.
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