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Informacion General

Sobre el Controlador-PC

El controlador-PC es parte integral del sistema robotico de SCORBOT-ER
4pc. Puede ser utilizado también para controlar varios instrumentos
periféricos ofrecidos por Eshed Robotec.

El controlador-PC tiene dos componentes principales:
e La caja externa de alimentacién/control SCORPOWER.
e Latarjeta de expansion de control servo PC.

Ademas, una botonera de ensefianza esta disponible para el sistema.

Caja de Control SCORPOWER

La caja de control SCORPOWER provee la alimentacion de 24 V a los
seis motores de los ejes del robot y los dos motores de accesorios
opcionales, y transmite las sefiales del codificador a la tarjeta de servo
control PC. Ademas, esta unidad provee las sefiales bidireccionales que
permiten interface digital y analogica con el PC principal.

Tarjeta de Servo Control PC

La tarjeta de servo control PC es insertada en una ranura 8-bit AT ISA en
un PC 486 o superior. Esta tarjeta contiene los circuitos que operan los
motores del robot (por medio de sefiales PWM), leen las sefiales del
codificador y los microinterruptores, y se ponen en comunicacion con la
botonera de ensefianza y con sefales de E/S.

Inspeccién de Aceptacion

Luego de sacar el controlador-PC del cartén de embalaje examine todos
los componentes buscando signos de dafo durante el envio. Si se ve
alguna averia, no instale ni ponga en accion el controlador-PC. Notifique a
su transportador y comience el proceso del reclamo.

Manual de Usuario
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Los articulos siguientes son provistos en el paquete del controlador-PC.
Verifique que recibid todos los articulos de la lista. Si falta algo, pongase
en contacto con su proveedor.

Equipo del Controlador-PC

Caja de control SCORPOWER 110/220 V CA

Tarjeta de control servo PC

Botonera de ensefianza (opcional)

Botonera de ensenanza
Armazon de montaje
Manual de Usuario de la botonera de ensefianza

Enchufe de desvio (requerido cuando la botonera no esta conectada)

Cables:

Cable de alimentacion 110/220 V CA
Cable de conexion computadora - caja de control SCORPOWER
(Conector D de 62 clavijas, alta densidad)

Software SCORBASE para Windows (CD y diskette)

Libros:

Manual de usuario del controlador-PC
Guia de referencia de SCORBASE para Windows

Instrucciones de Embalaje

Guarde el carton de embalaje y los materiales de proteccion. Podria
necesitarlos luego para enviar o almacenar el controlador-PC.

El robot debe ser embalado en su caja original para ser enviado.

Si el carton original no esta disponible, envuelva el robot en plastico o
papel fuerte. Coloque el robot envuelto en una caja resistente de carton,
que sea por lo menos 15 cm mayor que el robot en todas las direcciones.
Llene el cartén con algiin material de embalaje resistente (tal como papel
desmenuzado, acolchado de burbujas, caucho espumado, etc.).

Selle la caja con cinta selladora o fleje de acero. No utilice celofan o cinta
aisladora.

Manual de Usuario 8 Controlador — PC
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Especificaciones

La tabla siguiente contiene las especificaciones del controlador-PC.

Especificaciones del Controlador-PC

item

Especificacion

Tipo de control

En tiempo real;

Tareas multiples;

Proporcional, integral y diferencial (PID);
Pulso con modulacion (PWM).

Numero de ejes servo

Maximo: 8

Grupos de control

Los 8 ejes pueden ser divididos en dos grupos de control:
ejes del robot, y ejes periféricos. Interpolacion de ejes en
ambos grupos.

Impulsores de ejes

Impulsores con puente H PWM.
15 KHz, 3A estandar, 7A pico maximo.
24V (segun voltaje de entrada y carga).

Control de trayectoria

CP: ejes; linear; circular.

Parametro de control de ciclo 1.5 ms.
Aceleracién/desaceleracion controlada por software.
Parametros PID.

Parametros de control

Control servo.

Velocidad, perfil de velocidad, nivelacion.
Error de posicion de eje.

Operacion de pinza.

Proteccion térmica, de impacto, de limites.
Rutina de ir a Inicio.

Interface con codificador.

Calculos cartesianos.

Requisitos de alimentacion | 110/220 V CA (+15%, -10%), 50-60 Hz, 180 W max.

Alimentacion interna

Servo: 24V (segun voltaje de entrada y carga)
Digital: 5V, +15V, -12V.

Peso de la caja de control |7 Kg.

Dimensiones de la caja de |Largo: 315 mm; ancho: 223.5 mm; alto: 117 mm.

control

temperatura ambiente de
operacion

2°C—-40°C.

Microcontroladores

Tarjeta de control servo: un PIC 17C42 por eje
Caja de alimentacion: un PIC 17C42 en tarjeta E/S.

Manual de Usuario
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Especificaciones del Controlador-PC

item Especificacion
Comunicacién 2 canales integrados RS232: uno para la botonera, y el otro
para la tarjeta E/S de la caja de alimentacion.
Entradas/salidas 8 entradas digitales: fuente; 24V max.

4 entradas analdgicas: resolucion de 8 bits; voltaje de entrada
0-10V.

8 salidas digitales, 24V max.

4 relés, contactos de intercambio
4 a colector abierto, a disipador

2 salidas analogicas: resolucion de 8 bits; voltaje de salida 0-
10V.

Lenguaje de programacion

Software de SCORBASE para Windows.

Ensenanza de posiciones

SCORBASE para Windows, botonera de ensefianza.
Absoluta, relativa, cartesiana, de ejes.

Sistema de posiciones

Codificadores opticos de incremento

Indicadores DEL

Alimentacion principal.

Entradas digitales/salidas digitales.
Alimentacion servo (motores).
Emergencia.

Caracteristicas de
seguridad

Interruptores de emergencia: en la caja de alimentacion: en la
botonera de ensefianza; conexion opcional de interruptores
lejanos.

Proteccidn contra cortocircuito; en recalentamiento, cierre de
alimentacion de impulsores; en falla del PC, cierre de
alimentacion de motores; en falla de comunicacion, cierre de
alimentacion de motores.

Proteccion de software térmica, de impacto y de limites;
proteccion de hardware de cada eje contra faltas del software.
Botonera de ensefianza (opcional).

Interruptor “hombre muerto”.

Conmutador Auto/Teach.

Elementos de control completo.

Montaje (elementos completos).

Tenida a mano (sin ejecucion de programas).

Manual de Usuario
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Seguridad

Uso del Controlador-PC

No tome la caja de alimentacion por el panel frontal o el posterior.

Trate la tarjeta de control servo gentilmente, como lo haria con cualquier
tarjeta de expansion de PC.

Precauciones

1. Apague la caja de alimentacion y el PC antes de realizar cualquier
trabajo en el rango de operacion del robot o de otro aparato
automatico.

2. Apague la caja de alimentacion y el PC antes de conectar entradas o
salidas.

3. El cable de alimentacion debe estar puesto a tierra. Si su enchufe
eléctrico no posee una conexion a tierra, no conecte la caja de
alimentacion.

La caja de alimentacion fue disefiada para trabajar puesta a tierra.

/Si no se conecta la caja a un conector puesto a tierra, existe peligro
de electrocucion!

4. Aprenda como interrumpir inmediatamente todos los programas en
ejecucion y los movimientos de ejes.

Para interrumpir la operacion haga uno de lo siguiente:
m  Presione el boton rojo EMERGENCY en la caja de alimentacion, o

»  Presione el boton rojo EMERGENCY en la botonera de ensefianza.

Manual de Usuario 11 Controlador — PC
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Advertencias

No opere el controlador-PC antes de haber estudiado cuidadosamente
este manual.

Encienda siempre el PC antes de encender la caja de alimentacion.
Apague siempre la caja de alimentacion antes de apagar el PC.

Si enciende el PC y luego descubre que la caja esta ya encendida, haga
lo siguiente: Apague la caja de alimentacion. Apague el PC. Encienda
el PC. Encienda la caja de alimentacion.

Si no se enciende y apaga los aparatos en la secuencia correcta, la
actuacion del controlador-PC sera imprevisible.

No instale u opere el controlador-PC si existen estas condiciones:
= No hay conexion a tierra.
= La temperatura ambiente excede los limites especificados.

s Hay cantidades grandes de polvo, suciedad, sal, viruta de hierro o
substancias similares.

m  Estd expuesto a golpes o vibraciones.

m  Estéd expuesto a luz solar directa.

»  Estd expuesto a salpicaduras de materiales quimicos, aceite o agua.
= Hay gas inflamable o corrosivo.

= Lalinea de alimentacion eléctrica posee picos de voltaje,

= Existen en su cercania aparatos que crean interferencias eléctricas.

No enchufe la caja de alimentacion en la conexion eléctrica antes de
verificar que el voltaje requerido (segun se ve en el panel posterior) es
el correcto.

Si la configuracion del voltaje no es la del voltaje de la red, siga las
instrucciones del capitulo 6 para cambiar el valor del voltaje de la caja
de alimentacion.

No conecte un voltaje mayor de +24 V a los conectores de entrada.

Nunca conecte el voltaje de una fuente de alimentacion a las salidas de
colector abierto. Dichas salidas deben ser conectadas a cargas. No
conecte cargas a un voltaje mayor que 24 V DC.

No use una corriente mayor que 1.5 A en las salidas de relés.

No use una corriente mayor que 0.5 A en las salidas de colector
abierto.

Manual de Usuario
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Instalacion del Hardware

Presentacion del Controlador-PC

Antes de instalar el controlador-PC familiaricese con la caja de
alimentacion SCORPOWER. Refiérase a las figuras  y2 yala
explicacion de los numeros.

[elejelslelslolvlolsiclorolelviviolsiolelelalolololelololololvialel
0000000000000 0000000000000C00C0O0C0O00
COOQCOOOOOO0OOOCCODOOOOLOLOOOODOO0OO0 E—
00000000C0C00000000000000000000000 o UINE VOLTAGE
[0101018161816101010161010101010161010161010161 010101610101 010101 6]
@ %)
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FOR CONTINUED PROTECTION ON
AGAINST FIRE, REPLACE ONLY ]
WITH FUSES OF THE SPECIFIED o
RATING OFF
e ~LNE A @ ®
ROBOT COMPUTER EMERGENCY PENDANT 110V/220y 48-66Hz -FUSE
@ =y 1BOW MAX I— 110,/220v
| I 1.8A/0.84
u[m I
O Ol O g_ﬂ .E]ﬂ AwarninG /N e
. MAINTAIN GROUND TO
AYOID ELECTRIC SHOCK ‘s————
(— =
Figura 1: Panel posterior de SCORPOWER
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Figura 2: Panel frontal de SCORPOWER
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Descripcion

Panel posterior

Interruptor de alimentacion

Enchufe de linea 110/220V CA

Indicador de voltaje de linea

Bandeja de fusibles de corriente alternada

Enchufe de teléfono para la botonera de ensefanza; 6 clavijas

Conector WAGO para interruptor de EMERGENCIA a dos clavijas

Conector D de alta densidad de PC, 62 clavijas

0 NI | NN | B WIN -

Conector D50 del robot

Panel frontal

9 Conectores D9 de impulsores de ejes 7 y 8

10 | Terminales de tornillo para entradas y salidas digitales

11 | Terminales de tornillo para entradas y salidas analdgicas

12 | Boton de emergencia e indicador DEL

13 | Indicadores DEL para entradas y salidas

14 |Indicador DEL de alimentacion

15 |Indicador DEL de motores

Instalacion de la Tarjeta de Control Servo PC

Requerimientos del PC

El PC utilizado en conjuncién con el controlador-PC debe poseer las
siguientes caracteristicas:

e (CPU 80486 o superior, con una ranura de 8 bits o 16 bits libre
e Un minimo de RAM de 8 Mb
e Un minimo de 10 Mb libres en el disco duro

e Sistema de operacion Windows 3.11 o 95

Manual de Usuario 14 Controlador — PC
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Tarjeta de Control Servo PC

Para instalar la tarjeta de control servo haga lo siguiente:

1.

Apague el PC. Se recomienda también desconectar el PC del enchufe
de la red de corriente alternada.

Quite la cubierta del PC, y halle una ranura de 8 bits o 16 bits libre.

Quite la cubierta de la ranura en el panel posterior del PC. Guarde el
tornillo.

Alinee la tarjeta de control con la ranura de expansion. Cuidadosa y
lentamente presione la tarjeta en la ranura hasta que llegue a su lugar.

. Usando el tornillo que sac6 antes, atornille el soporte de la tarjeta en su

lugar.
Ajuste el tornillo.

Reemplace la cubierta del PC.

Instalacién de la caja SCORPOWER

No conecte aun la caja de alimentacion al enchufe de corriente alternada.

Los numeros entre paréntesis se refieren a la Figura 1.

Conexion de Cables

1.

Verifique que la configuracion del voltaje de la caja de alimentacion
(3) es el correcto para su red de corriente alternada.

Si el valor del voltaje no es el correcto, siga las instrucciones del
capitulo 6 para cambiar la configuracion.

Verifique que instalo correctamente la tarjeta de control servo en el
PC.

Verifique que el interruptor del PC esta apagado.
Verifique que el interruptor de la caja de alimentacion (1) esta
apagado.

Conecte la tarjeta de control servo PC al puerto COMPUTER (7) de la
caja de alimentacion. Use el cable con los conectores de alta densidad
D62. Ajuste los tornillos de conexion.

Conecte el robot al puerto ROBOT (8) en la caja de alimentacion. Use
el cable del robot con el conector D50. Ajuste los tornillos de
conexion.

Manual de Usuario
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6. Sino va a usar una botonera de enseflanza, conecte el enchufe de

desviado en el puerto TEACH PENDANT (5) de la caja de
alimentacion.

Si va a usar una botonera de ensefianza, conéctela ahora. Siga las
siguientes instrucciones para instalar la botonera.

Se recomienda poner el interruptor Auto/Teach en modo AUTO antes
de encender el sistema.

Conecte el cable de alimentacion al enchufe POWER de la caja de
alimentacion (2) y a una fuente de corriente alternada.

Luego de haber llevado a cabo todas las conexiones, podra encender
el PC.

Después de encender el PC puede encender la caja de alimentacion.
Los DEL verdes de alimentacion y del motor se encenderan.
Encienda siempre el PC antes de encender la caja de alimentacion.

Apague siempre la caja de alimentacion antes de apagar el PC.

Instalacion de la Botonera de Enseinanza (Opcional)

Si no va a usar la botonera de enserianza saltee esta seccion y vaya
directamente a la proxima, “Botonera de Ensenianza no Conectada”.

Apague la caja de enserianza y el PC antes de conectar la botonera de
ensenanza.

Algunos controladores permiten ejecutar programas desde la botonera de
ensefnanza, pero s0lo cuando esta estd montada en su base especial.
Aunque los programas de SCORBASE para el controlador-PC no pueden
ser ejecutados desde la botonera de ensefianza, se recomienda montar la
botonera, ya que ello protege la seguridad del operador fuera del rango del
robot.

1.

Instale la base especial de la botonera de ensefianza seguramente fuera
del rango de accidn del robot y sus ejes periféricos. Use los tornillos
provistos con la base.

Coloque la botonera en la base. Note que dos interruptores magnéticos
en la botonera son activados por medio de franjas magnéticas en la
base.

Conecte el enchufe del cable de la botonera de ensefianza al puerto
marcado TEACH PENDANT en el panel posterior de la caja de
alimentacion.

Manual de Usuario
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Botonera de Ensenanza no Conectada

Cuando la botonera de enserianza no esta conectada al controlador, es
necesario conectar el enchufe de desvio de emergencia.

Dicho enchufe impide al controlador activar el modo EMERGENCY
cuando la botonera est4 ausente.

Conecte el enchufe de desvio al puerto TEACH PENDANT de la caja de
alimentacion.

Interruptor Lejano de Emergencia

La conexion EMERGENCY en el panel posterior de la caja de
alimentacion SCORPOWER permite la conexion de un interruptor lejano
(tal como un boton de cabeza redonda) que funcionara exactamente como
el boton de EMERGENCIA de la caja de alimentacion.

1. Quite el cable que hace cortocircuito entre los dos polos del bloque de
terminales de EMERGENCY en el panel posterior de la caja de
alimentacion. Para hacerlo, inserte un pequefio destornillador en la
abertura superior (cuadrada) del terminal y presione hacia abajo para
liberar el cabo del cable.

2. Conecte los dos cables del interruptor remoto de emergencia al
terminal EMERGENCY. Para hacerlo, inserte un pequefio
destornillador en la abertura superior (cuadrada) del terminal y
presione hacia abajo mientras inserta cada cable en la apertura inferior
(redonda) del terminal; quite el destornillador para asegurar el cable en
su lugar.

Verifique que el interruptor remoto de emergencia es normalmente
cerrado.

Instalacion del Software

El software SCORBASE para Windows debe ser instado en el entorno
de Windows.

Por defecto, el software serd instalado en C:\SBW_ER4. Sin embargo, se
puede definir otro lugar para la instalacion.

El software SCORBASE es suministrado en un CD, y la licencia del usuario
en un diskette de 3.5 pulgadas, 1.44 Mb. El programa tiene proteccion de
copia, y las copias de seguridad no pueden ser utilizadas para instalar el
programa. Por lo tanto, cuide muy bien los discos originales.

Para instalar el software inserte el CD en la unidad de CDROM vy el
diskette en la unidad del floppy. Haga clic en Inicio | Ejecutar |
setup.exe.

Manual de Usuario
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En este punto debe consultar el Manual de Usuario de SCORBASE para
Windows, y seguir las instrucciones detalladas de instalacion del manual.

Cuando la instalacion se haya completado aparecera la ventana de
SCORBASE.

CAWINDOWSAMeni Inicio%Programas\SCORBASE for SCORBOT-ER__. [Hi[=] E3
Archivo  Edicion Ver  Apuda

& B B M Iy

{ SCORBASE SCORBASE SCORBASE Definicion de  Desinstalar
Mivel 1 Mivel 3 PRO  Controlador PC SCORBASE

dpc

|E ohjgtafs) |2.08KE

Figura 3: El grupo de programas de SCORBASE para Windows

A

Nota: Por defecto, la tarjeta de control servo ocupa las direcciones 0300-
0307 y la interrupcion 7. Si eso causa un conflicto de direcciones,
refiérase a las instrucciones del capitulo 6.
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Funciones de SCORPOWER

Interruptor de Alimentaciéon y DEL POWER

El interruptor de prender y apagar estd colocado en el panel trasero de la
caja de alimentacion.

El DEL verde POWER se prende cuando el interruptor esta encendido.
Indica que la alimentacion de 110/220V llega a la caja de alimentacion.

DEL MOTORS

El DEL verde MOTORS indica si los motores conectados reciben
alimentacion o no.

Este DEL se enciende cuando la caja de alimentacion recibe una orden
CON (Control On).

El DEL se apaga cuando ocurre uno de lo siguiente:
e La caja de alimentacion recibe una orden de COFF (Control Off).
e El boton EMERGENCY es presionado.

e La caja de alimentacion detecta una interrupcion de comunicacion, y
se cierra por si misma.

e La caja de alimentacion detecta un error de corriente muy alta.

Ejes Periféricos: AXIS 7 y AXIS 8

Los conectores D9 en el panel frontal de la caja SCORPOWER, marcados
AXIS 7 y AXIS 8, permiten la conexion y el control de aparatos
motorizados por medio del controlador-PC.

Apague la caja de alimentacion y el PC antes de conectar algun aparato.

Los siguientes accesorios motorizados del SCORBOT pueden ser
ordenados y utilizados con el controldor-PC.
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e Basemovil 1,22 m, 24V ..o Ne Cat. 1001
e Base movil linear 1,0 m, a correa, 24V...... N° Cat. 1018
e Base movil linear 1,0 m, a tornillo, 24V .... N° Cat. 1008
e Base movil linear 1,5 m, a tornillo, 24V.... N° Cat. 1007

¢ Cinta transportadora (naranja), 12V .......... N° Cat. 1003
e (inta transportadora (gris), 12VN° Cat. 1003 (suspendida)
e Cinta transportadora (gris), 24V ................ N° Cat. 1010
e Mesalineal 0,3 m, 24V ..ccccoovvvvvvvivinnnnnnnn. N° Cat. 1013
o MesaX-Y,24V . N° Cat. 1014
e Mesarotativa, 12V ....ccccccoeiiiiiiiiiiiiieeeeen, N° Cat. 1005
e  Mesarotativa, 24V ...cccccveeviiiiiiiiiiieeeeeees N° Cat. 1005
e Equipo de motor (1:127), 12V .......cccuuee.. N° Cat. 1206
e Equipo de motor (1:65,5), 12V .................. N° Cat. 1211
e Equipo de motor (1:19,5), 12V ................. N° Cat. 1212

Botén y DEL de Emergencia
Cuando el boton rojo EMERGENCY en el panel frontal de la caja
SCORPOWER es apretado, sucede lo siguiente:

e Se desconecta la alimentacion de los motores; todo movimiento de
motores es interrumpido; el DEL verde de MOTOR se apaga.

e El estado COFF es activado.

e Laluzroja de emergencia se enciende.

e Aparece un mensaje de emergencia.

e Todos los programas ejecutados abortan.

e Las entradas y salidas “se congelan” en su estado actual.

e Las 6rdenes de SCORBASE Inicio y CON no pueden ser activadas.

Libere el boton de EMERGENCY tirandolo hacia fuera, como esta escrito
a su lado.

Cuando el boton es liberado, sucede lo siguiente:
e Laluzroja de emergencia se apaga.

e Aparece un mensaje, que pide activar CON o quedarse en el estado
COFF.
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Para volver a la operacion normal, haga lo siguiente:
e Active CON. El DEL verde de MOTORS se enciende.

e Reactive los programas de usuario. (Todas las posiciones, incluso
Inicio, estan en la memoria).

Interruptor Lejano de Emergencia

El interruptor remoto de emergencia, al estar conectado al controlador,
funciona exactamente como el boton EMERGENCY.

Para conectar el interruptor remoto, refiérase a las instrucciones del
capitulo anterior.

Terminales y DEL de salida

Los 10 terminales de salida permiten al controlador-PC transmitir sefiales
a aparatos externos en el entorno del robot. El controlador-PC posee 4
salidas digitales de relé, 4 salidas digitales de colector abierto y 3 salidas
analogicas. Ocho DEL amarillos, que corresponden a las salidas digitales,
se encienden cuando dichas salidas son activadas.

Las salidas digitales del controlador-PC estan configuradas como
sumidero (sink). Para operacion correcta de E/S, se requiere crear una
conexion en par de fuente/sumidero. Cuando se conecta una salida del
controlador-PC a un aparato externo, verifique que dicho aparato externo
es del tipo fuente (Source, o PNP).

Salidas Digitales

Verifique que la caja de alimentacion esté apagada antes de realizar
cualquier conexion de E/S.

Las salidas digitales son activadas por 6rdenes del software.

Salidas de Relé

Las salidas digitales 1 a 4 incluyen un relé en su etapa final. Cada relé
posee tres puntos de contacto:

e Comun (C)
e Normalmente cerrado (NC)
¢ Normalmente abierto (NO)

En estado estable (antes de que el relé funcione) el terminal NO esta
desconectado de la linea comun y el terminal NC est4 conectado al
terminal COM.
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Cuando el relé funciona, la situacidn se invierte: el terminal NO es
conectado al terminal COM, y el NC es desconectado del terminal COM.

NC
SALIDA :
DESACTIVADA (o]

(OFF)
o—————— o NC
o—— o NC
SALIDA
ACTIVADA

c
(ON) i
NC,

Figura 4: Salida de relé

La Figura 4 presenta los estados de On y Off de los relés de salidas

digitales.

El voltaje maximo permisible es de 30V, y la corriente maxima de 1,5 A.

Salidas de Colector Abierto

Las salidas digitales 5 a 8 incluyen un transistor con colector abierto en su
etapa final. Dichas salidas deben ser conectadas a una carga, tal como una

resistencia, un solenoide, un relé o un motor.

Cuando se usa una carga inductiva, tal como un solenoide o un relé, hay
que conectar un diodo de proteccion de polarizacion inversa sobre la

carga.

Se puede conectar una salida de colector abierto de SCORPOWER

directamente a una entrada digital de SCORPOWER.

— usuario

\'
I
I c
| A
R .
| i ‘/\ Diodo de
| A proteccion
| ..
. Disipador )
; NPN | Termipal
Ordenes | de salida
de salida >—@) |
ON/ OFF |
&
] | Terminal ]
Tierra | | de salida Tierra del
I
I

Figura 5: Salida de colector abierto
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El voltaje méximo permisible es de 24V, y la corriente maxima de 0,5 A.

No permita nunca pasar una corriente mayor que 1,54 via las salidas de
colector abierto.

No conecte nunca voltaje de una fuente de alimentacion directamente a
una salida de colector abierto (terminales 5-8). Las salidas de colector
abierto deben ser conectadas siempre a una carga. No conecte nunca una
carga a cualquier voltaje que exceda los 24V.

Salidas Analégicas

Verifique que la caja de alimentacion esta apagada antes de hacer
cualquier conexion de E/S.

Las salidas analdgicas 1 y 2 permiten controlar un aparato que opera segun
a un voltaje de entrada, tal como un DEL o un impulsor de motor.

Las salidas analdgicas poseen una resolucion de 8-bit y un voltaje de
salidade 0 a 10V.

La corriente maxima permisible es de 20A.
Las salidas analogicas son activadas por comandos del software.

La Figura 6 es un diagrama basico de un convertidor de digital a
analogico.

W - Ref i
Tratamiento vee Erentia
de sefiales
analogicas
oo
o
! oM
e
[
e E—
Convertidor o3
) _ e
Salidas de &-bit Enjra_ada
digital a - B digital
analdgico -
=
T
e E—
2 = o7
=
Tierra

Figura 6: Convertidor digital a analégico

Terminales y DEL de Salida

Las 12 salidas permiten al sistema recibir sefiales de dispositivos externos
en el entorno del robot. El controlador-PC posee 8 entradas digitales y 2
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entradas analogicas. Ocho DEL verdes, que corresponden a las entradas
digitales, se encienden cuando las entradas son activadas.

Las entradas digitales del controlador-PC estan definidas como fuente
(Source). Para que la operacion de E/S sea correcta, se requiere una
conexion en par de fuente/sumidero. Cuando se conecta el controlador-PC
a un dispositivo externo, verifique que el dispositivo externo en del tipo
sumidero (Sink, o PNP).

El estado de las entradas es leido por comandos del software.

Entradas Digitales

Verifique que la caja de alimentacion esté desconectada y apagada antes
de conectar E/S.

Las entradas digitales 1 a 8 son activadas por dispositivos externos
conectados a las correspondientes entradas de la caja de alimentacion, en
una de las maneras siguientes:

e Un microinterruptor es conectado a una entrada de SCORPOWER y a
la tierra de entrada de SCORPOWER.

¢ El voltaje externo es conectado a una entrada de SCORPOWER vy la
tierra externa es conectada a la tierra de entrada de SCORPOWER.

Los voltajes y estados de entrada son los siguientes:

e Un voltaje externo de 0 — 1,5V CC relativo a la tierra de SCORBASE
activa la entrada.

e Un voltaje externo de 2,5 — 24V CC relativo a la tierra de SCORBASE
desactiva la entrada.

No conecte voltaje mayor que +24V CC a las entradas digitales.

O
Terminal
de entrada
Diodo
Zener

Figura 7: Entrada digital

Manual de Usuario
9912

24 Controlador — PC



Entradas Digitales

Verifique que la caja de alimentacion esté desconectada y apagada antes
de conectar E/S.

Las entradas analdgicas 1 a 4 permiten recibir informacion de sensores
que producen salidas analdgicas, como cuando se mide temperatura, ruido
y luz.

Ademas, las entradas analdgicas pueden medir voltajes de CC que sean
aplicados a las entradas.

Las entradas analdgicas poseen una resolucion de 8 bits y un voltaje de
entrada entre 0 y 10V.

No conecte voltajes mayores que +10V CC a las entradas analogicas.
Las entradas analdgicas son leidas por comandos de software.

La Figura 8 presenta el diagrama basico de un convertidor de analogico a
digital.

Se recomienda seriamente poner a tierra las entradas que no estén en uso,
para reducir interferencias electronicas.

WCC W - Beferencia
Tratamiento

Entradas de sefiales
analdgicas analdgicas
1 oo
m
, oz
- = Conwvertidor
de B-hit n3 )
analogico D4 Salidas
3 adigtal |~ digitales
—_—
o5
DE
n
—_— o7

Tierra

Figura 8: Convertidor analégico a digital
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S5

Circuitos del Controlador-PC

Este capitulo describe las mas importantes caracteristicas de la tarjeta de
control servo PC y los dos circuitos principales de la caja SCORPOWER.

Tarjeta de Control Servo PC

Tarjeta de control servo

Referencia

Descripcion

Ul -U8

ICs (circuitos integrados). Provee control servo de ocho
ejes por separados. Ul — U6 controlan los ejes del robot;
U7 y U8 controlan los ejes periféricos.

ul7

IC. Provee control de la tarjeta e integracion de la tarjeta
con el PC.

ule6

IC. Lleva a cabo el incremento automatico de la direccion
cuando el PC se dirige sucesivamente a la tarjeta.

Ul3

IC. RAM de puerto dual (DPRAM) a través del cual el
PC entra a la tarjeta (escritura/lectura).

Ul5

IC. Convierte las senales del codificador a sefiales de
cuenta ascendente y cuenta descendente para Ul — US.

U22

IC. UART dual. Convierte datos paralelos a analdgicos y
viceversa. Permite la comunicacion de la botonera de
ensefanza via la caja de alimentacioén. Controla el estado
de las entradas y opera las salidas.

J2

Conexioén de conector D62 de alta densidad a la caja de
alimentacion.

J4

Puentes de conexion para definir el direccionamiento de
base de la tarjeta.

J5

Puentes de conexion para definir la interrupcion (IRQ)
usada por la tarjeta.
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Tarjeta de control servo

Figura 9
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Tarjeta de Alimentacién SCORPOWER

En la caja de alimentacion SCORPOWER no existen piezas que el usuario

pueda reparar.

Solo técnicos autorizados pueden abrir la caja de SCORPOWER.

Tarjeta de la caja de alimentacion SCORPOWER

Referencia Descripcion

HB1 - HB8 ICs: Puentes en H para impulsores de motor, para los
ejes | a 8, respectivamente.

Ul4, Ul15 OCs: Memoria intermedia de sefiales de codificador.

PS1, PS2, PS3 ICs: Circuitos de control y proteccion de fuente de
alimentacion.

Ul -UI3 ICs: Circuitos de control y proteccion de ejes.

RL1 Rel¢ de alimentacion de motor.

J1 Conector de robot D50 hembra.

2 Conector D62 de alta densidad de caja de
alimentacion al PC.

I3 Bloque de terminales de emergencia.

J4 Conector de la botonera de ensefianza.

J5 Conector de botoén de emergencia.

J6 Conector de fuente de alimentacion.

J7 Conector de puente de diodos de alimentacion de
motor.

J8 Conector de tarjeta de E/S.
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Figura 10: Tarjeta de alimentacion
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Tarjeta E/S de SCORPOWER

En la caja de alimentacion SCORPOWER no existen piezas que el usuario

pueda reparar.

Solo técnicos autorizados pueden abrir la caja de SCORPOWER.

Tarjeta de E/S de SCORPOWER
Referencia Descripcion
FRENTE
J1,]2 Conectores hembra D9 de los ejes 7 y 8.
I3 Bloque de terminales de entradas.
J5 Bloque de terminales de relés de salida.
16,17 Bloque de terminales de colector abierto.
J9,J10 Bloque de terminales de entradas analogicas.
J4 Bloque de terminales de salidas analogicas.
Dorso

Ul Memoria intermedia de codificadores de ejes 7 y 8.
U2 -U6 DEL de E/S digitales de impulsores.
U7,U09,U13 Impulsores de barra colectora comun (bus).
U8 Impulsores de salidas de relé y colector abierto.
Ul10 Impulsor RS232.
Ull Microcontrolador.
Ul12 Reinicio de alimentacion (reset).
Ul4 Convertidor digital a analdgico.
uUls Convertidor analdgico a digital.
RL1 -RL4 Salidas de relés.
J8 Conector de tarjeta de alimentacion.
J13 Conector de DEL de emergencia.
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El dorso de la tarjeta E/S

Figura 12

El frente de la tarjeta E/S

Figura 11
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Mantenimiento

El controlador-PC no requiere mantenimiento. Para asegurar desempefo
optimo del controlador-PC preste atencion a todos los avisos y reglas de
seguridad, y lleve a cabo regularmente la rutina de inspeccion.

Inspeccién

Lleve a cabo una inspeccion de rutina de su sistema al comienzo de cada
sesion de trabajo, en el siguiente orden:

1. Antes de encender el sistema verifique los items siguientes:

La instalacion cumple con todas las reglas de seguridad.
El robot esté atornillado seguramente a la superficie de trabajo.

Todos los cables estan conectados segura y firmemente. Los
tornillos de las conexiones estan cerrados.

Reemplace cualquier cable que aparezca gastado o deteriorado.
Ninguna salida estd conectada a una fuente de alimentacion.

No hay personas dentro del alcance del robot.

2. Luego de haber encendido el PC y la caja de alimentacion, chequee los
items siguientes:

Los DEL de alimentacion y del motor estan encendidos.
No se oyes ruidos insolitos.
No se observan vibraciones insolitas en los ejes del robot.

No hay obstéaculos en el entorno del robot.

3. Lleve el robot a una posicion cercana a la de Inicio, y ejecute la rutina
de ir a Inicio. Chequee los items siguientes:

El movimiento del robot es normal.
No se oyen ruidos ins6litos cuando se mueve el brazo.

El robot lleva todos los ejes a Inicio.
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Solucidon de Problemas

Si descubre mal funcionamiento, trate de identificar su origen por medio
de intercambio de los componentes sospechosos (por ejemplo la tarjeta de
control servo, la caja de alimentacion, el brazo del robot, el PC o los
cables) con componentes idénticos de un sistema funcional.

No abra la caja de alimentacion, pues no posee piezas que el usuario pueda
reparar. No trate de llevar a cabo reparaciones para las que no fue
calificado. Pongase en contacto con su agente o con un técnico autorizado
para los arreglos.

ElI SCORPOWER no se enciende.
El DEL POWER del controlador no se ilumina.

1.

Verifique que el voltaje del suministro eléctrico de corriente
alternada sea segun el requerimiento del controlador, como se ve
en el dorso del controlador.

Si el suministro y el voltaje del controlador no son iguales,
desconéctelo inmediatamente, y cambie la definicion del voltaje,
seguin se describe en la continuacién de este capitulo.

Verifique que la alimentacion de corriente alternada llega al
enchufe de alimentacion.

Verifique la conexion segura del cable de alimentacion en el
enchufe correcto de alimentacion y en el controlador.

Chequee el fusible de 220V/110V 1,6A/0,8A.

No hay comunicacion entre el controlador y el PC.

Aparece un mensaje de error en la comunicacion cuando se opera el
robot desde el PC.

Verifique que el interruptor POWER del controlador esta
encendido.

Verifique que el cable de conexidn esta firmemente conectado al
controlador y al PC.

Verifique que cargd SCORBASE con el correcto conmutador /C.

Apague la caja de alimentacion y luego el PC. Encienda el PC y
luego la caja de alimentacion. Asegurese de que los componentes
son encendidos en el orden correcto.

El controlador-PC funciona, pero no se puede mover el brazo del
robot, o uno de los ejes no responde y aparece un mensaje de error.

Verifique que no hay ningtin obstaculo en la trayectoria del robot.

Verifique que ninguno de los ejes llego a su limite mecanico.
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»  Verifique que el cable del robot esta conectado correctamente al
controlador.

4. La pinza no responde a las ordenes abrir o cerrar, o responde
incorrectamente.

»  Verifique que el cable del robot esta conectado correctamente al
controlador.

= Apague la caja de alimentacion y enciéndala nuevamente.
= Si el problema persiste, pdngase en contacto con su agente.
5. Un motor gira solo en una direccion, o responde incorrectamente.

m  Verifique que el cable del robot esta conectado correctamente al
controlador.

= Apague la caja de alimentacion y enciéndala nuevamente.
= Si el problema persiste, pdngase en contacto con su agente.
6. Hay errores en la precision del robot.

Las desviaciones de posicion en un eje o mas durante la ejecucion de
un programa. Pueden ser causadas por un codificador defectuoso.

= Podngase en contacto con su agente.
7. La caja de alimentacion no recibe una senial de entrada.
» Verifique los cables de entradas.
8. La caja de alimentacion no recibe seriales de salida.
» Verifique los cables de salidas.
m  Verifique si se ha conectado la carga correctamente.

9. La posicion de Inicio cambia sibitamente, y el robot continta
operando con relacion al nuevo Inicio.

= Esta falla puede ocurrir constante u ocasionalmente, por
interferencias del sistema eléctrico que perturban la comunicacion
entre el robot y el PC.

= Ejecute le rutina de ir a Inicio, y cargue nuevamente el programa
deseado.

= Si la falla se repite frecuentemente, use equipos de filtro en la linea
de alimentacion.

= Si el problema persiste péngase en contacto con su agente.
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Cambio de la Definicion del Voltaje

Si la definicion del voltaje de la caja de alimentacion no es igual a la de la
linea de alimentacion, debe cambiar la definicion del voltaje en la caja de
alimentacion y el fusible.

1. Desconecte la caja de alimentacion del enchufe.
Desconecte el cable de alimentacion de la caja de alimentacion.

2. Usando una lapicera o un destornillador empuje el selector de voltaje
al lado opuesto, para que aparezca la seleccion correcta.

3. Usando nuevamente una lapicera o un destornillador, saque el cajon de
los fusibles.

Quite el fusible de su soporte.

4. Reemplace el fusible con uno apropiado de su provision:
= El voltaje de 110V CA requiere un fusible de 1,6A.
= El voltaje de 220V CA requiere un fusible de 0,8A.

5. Introduzca nuevamente el cajon de fusibles y presionelo hasta que
llegue a su lugar con un clic.

Solucion de Conflictos de Direcciones

Windows 95

Por defecto, la tarjeta de control servo PC usa ocho direcciones
consecutivas, 0300 — 0308, y la interrupcion 7.

Otros dispositivos podrian ocupar el espacio de direcciones usado por la
tarjeta de control servo, lo que causa al software reportar errores o
funcionar erraticamente. Las instrucciones siguientes le ayudaran a
solucionar el conflicto de direcciones.

En Windows 95 se puede determinar facilmente que interrupcion (IRQ) y
que direcciones de E/S estan disponibles o en uso. Haga lo siguiente:

1. Salga del software y apague el PC.
Quite la tarjeta del controlador-PC del PC.
Reinicie Windows.
2. Consulte las figuras 14 y 15 (en la pagina siguiente).

Seleccione Inicio | Configuracion | Panel de control | Sistema |
Administrador de dispositivos.

Manual de Usuario
9912

36 Controlador — PC



En el meni de Administrador de dispositivos, seleccione Ver
dispositivos por tipo, y haga un doble clic en PC.

En el cuadro de Propiedades de PC seleccione Ver recursos.

= Seleccione Solicitud de interrupcion (IRQ) para ver qué
interrupciones estan en uso (Figura 14).

m Seleccione Entrada/salida (E/S) para ver que direcciones de E/S
estan en uso. (Figura 15).

E7 Panel de control M= E3
Archivoe  Edicion  Yer Aypuda
Propiedades de Sistema EHE
Aaregar nue: General | Administiadar de dispositivas | Perfiles de hardwalel F!endimientol
hardweare
' \er dizpositivos por tipo " Wer dispositivas por conexidn

Propiedades de PC EE

Yer recursos | Reservar recurzos I

% Solicitud de interupcicn IRDF ¢ Acceso directo a memoria [DMA]
" Entrada/salida [E /5] " Memoria

I Configuracian | Hardware que hace usa de la configuracion -
Crondmetro del sistema

Teclado 101 A102-teclas estédndar o Microsoft Matural K
Controladar programable de interrupoiones o

Opciones d Fuerto de comunicaciones [COMZ2)
accesibilida Puerto de comunicacionss [COM1)
P Contralador esténdar de disquetes
Figura 13: Solicitud de interrupcién (IRQ)
E7 Panel de control | _ O] x|
Archivo Edicion Ver  dApuda
: Propiedades de Sistema HE
Agregar nue| | GEneral - Administrador de dispositivos | Perfiles de hardware I Rendimienta I
hardware

= er dispositivos por ipa € er dispositivos por conesion

Propiedades de PC
el recurzos I Reservar recursos I

" Solicitud de interupcion [[RB] € Acceso directo a memoria [DkA]
v ¥ ™ Memaria

I Canfiguracidn | Hardware que hace uzo de la configuracidn ;I
9 0000 - 000F  Controlador de acceso directo a memaria -
> 0000 - FFFF  Enusa par un dispositive descanocida.
P o+ 0010-001F  Enuso por un dizpositivo desconocido.

Opciones d o 3 0020 - 0021 Controlador programable de interupciones
accesibilida @ Te

F-5 Ut < 0022 -003F  En uso por un dispositivo desconocido.
=T 9 (040 - 0043 Crondmetro del sistema

Figura 14: Entradas/salida (E/S)

Observe qué interrupciones y que direcciones de E/S estan disponibles.
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Si alguna direccion en el rango de 0300 — 0307 esté en uso, debe
determinar otro lugar en el que haya disponibles 8 direcciones
consecutivas.

Si la interrupcion IRQ 7 esta en uso (lo que es razonable si hay una
impresora conectada al PC), chequee si IRQ 5 o IRQ 3 estan disponibles
(No existen otras opciones).

3. Del grupo de programas de SCORBASE seleccione Definiciéon de
Controlador-PC.

La ventana de Controller Card Setup aparecera en su pantalla, como se
ve en la figura 16.

= En la lista desplegable Address seleccione una interrupcion
disponible.

Y/O

= En la lista desplegable de IRQ Number seleccione una
interrupcion disponible.

Luego de haber hecho sus selecciones, las definiciones correctas de los
puentes de conexion apareceran en la pantalla.

= ER-APC CONTROLLER CARD SETUP Ver. 1.04 @Eshed Robotec hd
ER-4 PC BOARD ADDRESS SETTING INTERRUFPT REQUEST (IRQ) SETTING
Address Jumpers model Jumpers model IRQ Mumber
0:300_1E3 N 12345

H— ajainin| |

il J5 IRQ

5 i

6 Il

i

8O

Warnings:

Figura 15: Definicién de la tarjeta del controlador

4. Tome la tarjeta del controlador-PC. Coloque los puentes de conexion
en la tarjeta segiin muestra la ventana de Controller Card Setup.

Haga clic en el boton Save. Estas definiciones seran de ahora en
adelante las predefinidas por defecto.

5. Salga del software y apague el PC.

Instale la tarjeta de controlador-PC en el PC.
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Windows 3.11

6. Prenda el PC. Inicie Windows 95.

7. Seleccione Definicion de Controlador-PC. En la ventana que aparece

haga clic en Test.
El software chequeara las definiciones de la placa matriz del PC.

Si la direccién es correcta, chequeard las definiciones de
interrupciones. El test debe tener éxito.

Si la direccién no es correcta, aparecera un mensaje y la definicion de
interrupciones no sera chequeada. Si el test fracasa, repita todo el
proceso. Verifique que seleccion6 direcciones y/o interrupciones
disponibles. Verifique que coloco los puentes correctamente.

Antes de utilizar el modulo de definicion del controlador-PC pruebe lo
siguiente:

Quite primero del PC las tarjetas de expansion que no sean esenciales,
y trate de operar el software.

Si no, trate de cambiar la direccion o las interrupciones en la tarjeta
que causa el conflicto y desactive el software que controla la tarjeta
(por medio de la edicion de los archivos AUTOEXEC.BAT y/o
CONFIG.SYYS).

Si ninguna de las posibilidades anteriores es asequible, tendra que cambiar
la direccion usada por la tarjeta de control servo por medio de la alteracion
de los puentes J4 (y/o0 J5) en la tarjeta. Use el modulo Definiciéon de
Controlador-PC de SCORBASE como ayuda para resolver el conflicto
de direcciones, en la forma siguiente:

1.

Haga clic en el icono Definicién de Controlador-PC en la ventana de
SCORBASE.

La ventana Controller Card Setup aparecera en su pantalla, como se ve
en la figura 16 (en la pagina anterior).

Seleccione Test. El software chequeard las definiciones de las
direcciones de la placa matriz del PC.

= Si la direccion es correcta, chequeara la definicion de
interrupciones.

»  Si la direccion no es correcta, aparecerd un mensaje; la definicion
de las interrupciones no serd chequeada.

Si la direccion chequeada no es correcta, selecciones una definicion de
direccion en el campo Address. La presentacion grafica (Jumpers
model) cambiara segun su seleccion. Anote las posiciones de los
puentes de conexion para la direccidon que selecciond.
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4. Salga del software (no guarde ningin cambio) y apague el PC.

Saque del PC la tarjeta del controlador-PC y cambie los puentes segun
la direccién que selecciond.

» La figura 17 muestra las posiciones posibles de los puentes J4 y las
direcciones correspondientes.

» La figura 18 muestra las posiciones posibles para los puentes J5 y
las direcciones correspondientes. Observe que, sin embargo, sera
muy raro que tenga que cambiar el nimero de interrupcion.

Direccion 0x300 Interrupcion 7 Direccion 0x320 Interrupcion 7
| ]
] |
— -
— =
|
Hiun I S -
(] |
J4 J4
Direccion 0x340 Interrupcion 7 Direccion 0x380 Interrupcion 7
- [ | -
— — Senalado
| |
= = i
-
ST - =W
= = D
J4 J4 Libre
Figura 16: Definicidon de direccion, puente de conexion J4
[| W J5
>
IRQ2 IRQ3 IRQA4 IRQ5 IRQ7Y

Figura 17: Definicién de interrupcion (IRQ), puente de conexion J5
Devuelva la tarjeta al PC y préndalo.

5. Seleccione Definicion de Controlador-PC. Seleccione las direcciones
de los puentes que definid. Seleccione Test.

6. Repita los pasos 3, 4 y 5 hasta que la direccion correcta sea definida.

Si la definicion de las interrupciones es también incorrecta, repita el
mismo procedimiento hasta que el nimero de la interrupcion sea
correcto.

Luego de verificar que las direcciones y la interrupcion son correctas,
selecciones Save. Estas definiciones serdn de ahora en adelante las
predefinidas por defecto.
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