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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
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E/S de controlador

Salidas
Tipo NPN

Entradas
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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Valvula 5/2
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Circuito neumatico

Regulador
de presion

Compresor

6 Bares
0,6 MPa

Valvula 5/2
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Cabezal de
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Circuito de succion
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Base del cabezal

3 2 1 Sensor
GND | Senal +24V 1

6 5 4 Sensor
GND | Senal +24V 2

/2

/
Neumatico A Neumatico B
O G
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Cabezal de succion




Conexion sensor de vacio

Conector Molex 6 vias
Controladora
macho
6 5 4
GND +24V Senal

El sensor de vacio ISE30 de 3 2 1 Sensor de
SMC es un sensor NPN, por lo GND +24V | Senal vacio
que necesitamos realizar un

cambio de logica para nuestra
controladora PNP. Para ello Sensor Entrada
usamos un relé de 24V. NPN 24 v PNP

Control

S
E:' GND IN

Sensor

{D._
]

' N
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Entradas:

- Clo: Sensor de vacio tras
relé de intercambio de
logica.

- Cl2: Pulsador de inicio de
secuencia.

- ClI3: Sensor infrarrojos de
presencia de la base.

Salidas:

- COa1: Accionamiento de la
electrovalvula para vacio.

Diagrama de conexiones

2121212122 (2]2 G|GIG[IG|G|G|IG |G
414141414444 NININ|N[N[N[IN|N
oay 22vvvvvvvaGGDDDDDDDD
414 N|N|[N
DC DID|D
VIiVic|c|c|clc|c|cl|c clclc|clclclc|c
e frfnrgl O|O0|O0[0|0|0|0]|0
01112134156 |7 01112134 |5|6 |7
L Sensor base L Electro valvula vacio
o) Pulsador Start
= Sensor de vacio
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El sensor de vacio ISE30 de SMC
posee varios modos de
funcionamiento y ajustes Para
las funciones de succion
Unicamente ajustaremos 2
valores:

1. Regulador de presion.
Ajustaremos el rango de
vacio a partir del cual nos
dara una sefal de medicion
valida. Este valor es
negativo y variara en
funcion de la presion de
entrada al cabezal. Valor
nominal (-.040)

2. Histéresis. Valor de presion
en rango. Al no querer
establecer un rango, sino un

limite fijo, el valor nominal
es (.000).

Configuracion de rango de vacio

Regulacion de presion

Con ajuste manual
]

m_ |' parpadean

R F:i

.

En el modo de medicion, pulse el boton [SET] para visualizar los
valores de disparo. “P_1" 0 “n_1" y el valor de disparo actual
apareceran alternativamente. Pulse el boton para acceder al
siguiente valor o pulse el boton (4] o (¥]) para acceder al modo

ZSVC PRESSURE

i ﬁf’fﬂ

n

de cambio de valores. (Véase “Programacion modo™)

Configuracién del modo histéresis

se iluminan
=

Si esta configurado el modo histéresis, “H" y el valor de disparo de la histéresis se
visualizaran alternativamente (despues del ajuste de "P1" o0 “n1").
Pulse el botdn para regresar al modo de medicién, o

Pulse el boton (2] o (V) para acceder al modo de cambio de valores.

€Y ceErvIAN



La aproximacion ha de ser
paralela al objeto para
garantizar con contacto
homogéneo de todas las
ventosas.

Aproximacion horizontal
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Cada ventosa dispone de
movimiento vertical
independiente a través de un
muelle que permite asentar la
ventosa con una fuerza
concreta.

Si no se aproxima lo suficiente,
puede que la ventosa no llegue
a hacer vacio.

Aproximacion vertical
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Creacion de nuevo programa

Entorno de programacién gréfica de Universal Robots

L?A $ n E ;,::;Tfmbre}:‘: D i E

Mueva... Abrir... Guardar...
Comandos de C bri
ro ramaCién \ Q Comando Gréaficos Variables rear[ apriro
p g Mover W% Confi i6n d iabl T guardar
ounte d onfiguracion de variables Movimiento Mover| v
untodepaso 2 v Programa de robot Especifiqgue cdmo se moverd el robot entre los puntos de paso. programa
Direccion 3 @ < Mover)
4 @® Punto_de paso_1 Los walores siguientes se aplican a todos los puntos de paso secundarios y dependen
Esperar B 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 \\ ConﬁguraC|OneS
4 b Base V‘ ‘ 80,0 °/s2
R de comandos
Definir carga
[0 Usar dngulos de articulacion
. Restablecer
Secuencia de
programa

O Normal o 0 o bm‘u.JIach:_:ur].

‘Velocicdad 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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Uso del Sub Programas

Un SubPrograma es una

iy : Secuencia de programa principal Subprogramas inv
funcion que nos permlte g P P Prog SECEE
reallzar SecuenCIaS de 1 ¥ AntesDeiniciar -~ 1 w AntesDelniciar A
. . . 2 = Ajustar CO[1]=Apagar 2 = Ajustar CO[1]=Apagar
programas individuales y que 3 ¢ Mover] 3 ¢ Movery
pueden ser invocadas en el 4 ® Punto_inicial 4 ® Punto_inicial
. C 5 ¥ Programa de robot 5> ¥ Programa de robot
programa prInCIpaI del rObOt 6 ¢ & Ifdigital in[2]£ True 6 ¢ ¥ Ifdigital in[2]£ True
cuantas veces se quiera. Enla 7 9 & Mover/ 7 Y. Invocar Recogida
secuencia, el programa entra 8 ® PO _recogida 8  Lo|mvocar Sueita
g ® P_Recogida 9 1. Recogida
en el _SprrOg_rama y Cuando 10 = Ajustar DO[1]=Encender 10 ¢ < Mover/
termine de ejecutarlo, 11 B Esperar: 0.5 11 ® PO_recogida
continva por donde iva. 12 B Esperar DI[0]=H| 12 -@P Recogda
13 ® PO _recogida 13 = Ajustar DO[1]=Encender
14 ® Punto_inicial 14 E Esperar: 0.5
El USQ de Sut.)Prograrpa-s ’ 15 B Esperar: 0.2 15 B Esperar DI[0]=HI
permite realizar un codigo mas 16 ¢ & Mover) 16 © PO_recogida
ordenado. 17 ® PO suelta 17 @® Punto_inicial
18 ® P _suelta 18 E Esperar: 0.2
19 = Ajustar DO[1]=Apagar 19 Y. Sueita
Los SprrOgramaS = ; 20 X Esperar: 1.0 20 ¢ < Mover/
encuentran en eI menU 21 ¥ Esperar: 0 21 ® PO _suelta
Avanzad0/SUbProg ("1 P =nielta h n P zlelta h
‘."v‘DC’KI!.M:: "bc’ﬁ(u.m
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Una variable puede ser
modificada por el operador
creando una asignacion en la
secuencia del programay
configurando que tipo de valor
tendremos que introducir
cuando salga el mensaje por
pantalla.

La asignacion
“Resultado_check” muestra
una pregunta en la que el
operador ha de indicar Si o No
(True o False)

Variables de operario

Comando Graficos

\Variables

I

Asignacion

Fuente |Operador

Asigne la variable seleccionada con el valor que deba introducir el

operador de la maquina.

Variable

¢ ||Resultado_check

Mensaje de operador

Solicitar operador para:
O Sio No

O Un ndmero entero
O Un ndrmero decimal

O Una cadena de texto

La unidad es OK?

buena o mala.

La secuencia de ejemplo muestra un programa estructurado
con una consulta al operario que ha de verificar si la unidad es

5 ¥ Programa de robot

6 ¢ b Ifdgital in[2]% True

7 e /nvocar Recogida

8 L. Invocar Chequeo

9 ¢ ¥ If Resultado check< True
10 L. /Nvocar Suelta

11 ? % Flse

12 e /nvocar Descarte
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Con la herramienta de
succion, realizar una
aproximacion del cabezal de
succion sobre una plancha
tras pulsar Start. El cabezal
ha de quedarse en la
posicion de contacto de las
ventosas esperando
validacion. Tras validar, ha
de volver a origen.

El programa ha de
ejecutarse solo una vez.

Practica 9. Aproximacion plancha
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Practica 10. Succion de plancha




Practica 11. Apilar planchas




Practica 12. Control de calidad

Descartes




FIN

Ultima diapositiva
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