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E/S de controlador

Amarillo con texto rojo

Senales de seguridad dedicadas

Amarillo con texto negro

Configurable para sequridad

Gris con texto negro

E/S digital de uso general

Verde con texto negro

E/S analogica de uso general

Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Qutputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
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E/S de controlador

Entradas

Salidas

Tipo PNP

Tipo PNP

La senal es 1 cuando recibe 24V Cuando se activa proporciona oV

Entrada | [ Salida ]
NPN | NPN (2 )
+ +24V
Sensor S = S Contn;:ll : gczjn_l’frol /.: | =N Actuador
.
|| | | || || | | || || | | || || | T || || | | || || | | || || | | || || |
(2 \ 2y
+
Control Control —
S S +
Sensor  ° 29 cnp IN : oOUT / | [=} Actuador
Entrada I Salida
PNP PNP
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Regulador
de presion

Compresor

Circuito neumatico

4 Bares
0,4 MPa

Valvula 5/2

COO0

GND

Pinza
neumatica
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Base del cabezal

Conector Molex hembra

N© pin 6 5 4

Tipo | 6ND | +24v | Sedal Sezsor
Color Gris Rojo Blanco

N© pin 3 2 1

Tipo | GND | +24v | Sedal Se’lsor
Color | Azul Marrdn Negro

/2

/
Neumatico A Neumatico B
I ]

€Y ceErvIAN




Conexiones del cabezal

4 )

Sensor 2

FCa
Deteccion de cierre

\_ de pinza )
4 )

Sensor 1

FCo
Deteccion de

\_ apertura de pinza

4 )

Conexion
neumatica A

Aporte de aire en
\_ reposo )
4 )

Conexion

neumatica B
Aporte de aire en

\_ activo )
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Conexion de finales de carrera

Sensor 2
Q FCa

Conector Molex 6 vias
Controladora
macho
6 3 4 Cla
Sensor 1 GND +24V Senal
%, FCo 3 2 1 Clo

GND +24V Senal
2
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Cabezal de pinza




Sensor de proximidad

ESR—

Distancia de ajuste de 3cm a 8ocm

Ajuste

Indicador de

deteccion




Entradas:

- Clo: FCo (final de carrera en
pinza abierta).

- Cla: FCa (final de carrera de
pinza cerrada). Este sensor
se ajustara en funcion al

tamano de la pieza a coger).

- (Cl2: Pulsador de inicio de
secuencia.

- CI3: Sensor infrarrojos de
presencia de la base.

Salidas:

- COo: Accionamiento de la
electrovalvula para cerrar
pinza.

Diagrama de conexiones

2122 212122 G|IG|IG|G|G|IG|G|G
4141441414 |4|4 N{N|IN[N[N|N[N|[N
oay 22vvvvvvvaGGDDDDDDDD
414 N[N |N
Dva DID|(D
c|Cc|C|C|Cc|Cc|C|C c|Cc|(C|C|C|Cc|cC|C
e frl O|0[(0|0|0|0|0]|0
0|1|12(3|4|5(6]|7 011(21|3|4|5|6 |7
o) Pulsador Start
=) FCa Pinza
= FCo Pinza
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Creacion de nuevo programa

IR Entorno de programacién gréfica de Universal Robots - + x
v [y
LAA [
b= { Y m
Comandos de — C bri
y QI s verwes rear, abrir o
programacion —
Mover 1 X Configuracion de variables P guardar
p— Movimiento Mover] v
untodepaso 2 v Programa de robot Especifiqgue cdmo se moverd el robot entre los puntos de paso. programa
Direccion 3 @ 4 Mover)
4 @® Punto_de paso 1 Los walores siguientes se aplican a todos Ios puntos de paso secundarios y dependen
Esperar B - del tipo de movimiento seleccionado.
Ajustar A Establecer PCH Velocidad de la articulacién
Aviso ‘Usar PCH activo v ‘ ‘ 60,0|°/s
Detener
Funcién Aceleracién de la articulacion .
Comentario ~ ™~—] Configuraciones
i p [Base v ‘ ‘ 80,0 °/s?
R de comandos
Definir carga
[0 Usar dngulos de articulacion
> Plantillas
. Restablecer
Secuencia de
programa

O Normal ° 0 o Simulacion .
Velocidad 100%
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Mover

Punto de paso
Direccion
Esperar
Ajustar

Aviso

Detener
Comentario
Carpeta

Definir carga

c O o O O o o o O

Comandos basicos

Mover: Controla el movimiento del robot. Se compone de puntos de paso. Existen tes tipos de
movimientos:

Movel: Realiza la trayectoria ajustando los ejes individualmente y a la misma velocidad. Crea
trayectorias curvas.

Movel: Hace que la herramienta se mueva linealmente.
MoveP: Movimiento lineal a velocidad constante. Se suele usar en dispensaciones.
Punto de paso: Puntos de la trayectoria del robot.
Direccion: Configuracion de los tipos de movimiento MoverL o MoverP
Esperar: Espera del programa por tiempo o por condicion (sensor externo).
Ajustar: Actua sobre las senales de salida digitales o analdgicas.
Aviso: Configura mensajes en pantalla cuando llegue a este punto.
Detener: Deteccion del programa.
Comentario: Afiadir comentario en una linea de cadigo.
Carpeta: Sirve para organizar el programa.

Definir carga: Redefine la carga de la herramienta. Se usa cuando se coge o se suelta un objeto.
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Comandos avanzados

o Bucle: Realiza bucles de programa que se repiten hasta el infinito, un nUmero determinado de veces o
siempre que la condicion dada sea verdadera.

O SubPrograma: Creacion de sub rutinas que se pueden usar varias veces en el programa.
O  Direccion: Configuracion de los tipos de movimiento MoverL o MoverP
Bucle O Asignacion: Sirve para asignar valores a las variables.
SubProg . : : : - :
O If: Condicionante de estructura de control para realizar tareas dependientes de una o varias sefales. Si
Asignacion la condicion es “verdad”, se ejecuta las lineas incluidas dentro del bloque.
If : : ., :
O  Scrip: Comando para ejecucion de subrutinas externas (Web).
Script
Evento O Evento: Funciona como interrupcion del programa cuando se cumple la condicion. .
SubTarea O SubTarea: Permite ejecutar una secuencia de programa en paralelo al principal.
Switch O Switch: Sirve para controlar varias posibilidades en funcion de un valor de una variable.
Temporizador . o
O Termporizador: Se puede iniciar, detener o restablecer.
Origen
O Origen. Sirve para establecer un origen de trabajo
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Programar entrada

4 = Ajustar DUV |=Apagar
5 ¥ Programa de robot
6 ¢ «b Mover|

7 Punto_Inicial
b If digital_in[21Z True

9 ¢ < MoverlL

10 Punto 1
11 Punto_aprox_1
12 Esperar: 1.0
13 = Ajustar DO[0]=Encender
14 Esperar: 1.0
Esperar DI[1]=HI
16 Esperar: 1.0
17 = Ajustar DO[0]=Apagar
18 Esperar: 1.0
19 Esperar DI[0]=H|
20 Punto_1

21 o & Moverl
33 e« Moverl
45 & s Moverl
57  © & Moverl
69 @ « Mover)

Variables

Esperar

Seleccione gué debe activar la siguiente accidon del robot;

O Mo esperar

O Esperar segundos

@ Esperar entrada digital ‘digital_in[l]

v |HI

d

O Esperar |<Entrada.An>

v ‘ ‘2::- (naliy

~ | 40

I o Esperar |

f(x)




Programar salida

57
69

= Austar DULU |=Apagar
‘¥ Programa de robot
§ «b Mover]
Punto_Inicial
¢ & If digital_in[21Z True
¢ b Moverl
Punto_1
Punto_aprox_1
Esperar: 1.0

- Wustar DO[0]=Encender

Esperar: 1.0
Esperar DI[1]=H|
Esperar: 1.0
- Ajustar DO[0]=Apagar
Esperar: 1.0
Esperar DI[0]=HI
Punto_1

& & Moverl

- MowerL

& o Moverl

& & Moverl

& «» Mover]

Variables

Ajustar

Seleccione la accidn gque desee que realice el robot en este punto del programa.
También puede especificar cambios en la carga Util del robot.

O Sin accidn

@ Fijar salida digital |digital_out[0] v |Hi v |

O Fijar salida analdgica ‘-:Salida.An:x hd || 4,0 ma

O Ajustar ‘{Sﬁlidﬁ} A H f(x) |
O Ajustar pulso Unico “:Salida.Di:a A H 0,500|

[+
O Incremente en una unidad la variable de instalacion: ‘:.Variable:a

0 Para establecer la carga, use el nodo "Fijar la carga Util"

[0 Establecer PCH

Prueba




Practica 5. Movimientos de aperturay cierre

A 4

N

Con la herramienta de /
pinza, crear un programa \
para llevar la herramienta a
los 5 puntos indicados
partiendo desde origen tras
pulsar Start. En cada punto,
ha de cerrarse la pinza,
chequear si se ha cerrado y
abrirse de nuevo.

En cada punto, ha de
realizarse aproximaciones
en —Z sobre la base
teniendo la pinza en
horizontal. Al finalizar, llevar
a origen de nuevo.

A
N
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Pinza con dedos planos




Practica 6. Desplazamiento de objetos




Con la herramienta de
pinza, crear un programa
para coger el objeto en la
base (si se esta detectando)
tras pulsar Start. Llevar la
pieza al punto 1 y volver a
origen. Se ha de chequear
la correcta cogida del objeto.
Ejecutar el programa en
bucle.

Las operaciones de cogida y
suelta del objeto han de
realizarse con
aproximaciones en Z de
base y con comprobaciones
de los finales de carrera.

Practica 7. Recogida en base
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Con la herramienta de
pinza, crear un programa
para coger el objeto en la
base y soltarlo en la plantilla
por orden cada vez que se
detecte un objeto. Tras
soltar el objeto, volver a
origen y esperar a que haya
otro objeto. Terminar el
programa cuando se hayan
colocado 5 objetos.

Las operaciones de cogida y
suelta del objeto han de
realizarse con
aproximaciones en Z de
base y con comprobaciones
de los finales de carrera.

Practica 8. Colocacion de objetos

[ X5 piezas ]
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Siguiente bloque:

Cabezal de
succion
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