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1. JOB (PROGRAMA)

1.1. Criacdo de programas

Um novo programa (JOB) s6 pode ser criado a partir do modo de programacao.

PROGRAMA

Il CREAR N.PROG.

1.1.1. Inserindo o nome e comentario do programa
E necessario inserir um nome para criar um programa que contenha até 32 caracteres.

1)IH "xﬂ bOEJ‘

NEW JOB CREATE

| “| ‘ EXECUTE CANCEL

Figura 1.1. JANELA PARA CRIAGAO DE PROGRAMA OU JOB

Mude com o cursor para SELECT no menu do programa.

Pl zdesiEll f g [

[Result] ’ ‘ Register | KB

REGISTER

WORD
4‘5|‘°l7]‘81391018pace
Rfr Y U | I | O P cance
] Capslock
S Jil R |
JZ]X;C] ] l I ‘Space Enter

Figura 1.2. DEFINICAO DO NOME DO PROGRAMA oU JOB
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Entre na linha pressionando a tecla SELECT e o nome do Programa com o teclado. O bo-
tdo SYMBOL permite alternar entre o alfabeto e os caracteres especiais para criar o nome

desejado. Confirme a entrada com ENTER.

Também é possivel inserir um comentario com até 32 caracteres usando o procedimen-

to mencionado acima.

1.1.2. Selecao de pasta
Pressione SELECT e escolha a pasta desejada onde ird guardar o programa para que pos-
teriormente possa encontra-lo na lista de programas de acordo com a organizacao de pas-

tas que preferir.

1.1.3. Selecao do grupo de eixos
Deve escolher na janela de selecdo o grupo de eixos que sera usado no programa. Nao ha
possibilidade de posteriormente alterar ou complementar o grupo de eixos.

R2+51:51
R1

R2

S1
R1+R2:R1
NO GROUP

Figura 1.3. SELECAO DO GRUPO DE EIXOS

1.1.4. Selecao do tipo de programa
Neste caso é feita basicamente uma diferenca entre os tipos de programas mencionados

abaixo.

PRO ROBOT
PRO CONCURRENT
MACRO ROBOT

MACRO CONCURRENT
PROG. SIST.

Figura 1.4. SELECAO DO TIPO DE PROGRAMA

PRO ROBOT
Este tipo normalmente compreende o programa de trabalho do robot.
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2.2. Velocidade de seguranca

O modo de velocidade de seguranca limita a velocidade do manipulador a 25% da velocida-
de maxima e as instrucdes da ferramenta sdo executadas. Este modo € usado para verifi-
car novos programas; mas nao € recomendado para programas de teste onde as instrucoes
da ferramenta envolvem velocidades superiores a 25% devido a efeitos de processamento.

Para habilitar ou desabilitar o modo Safety Speed, execute as seguintes etapas:

1. Selecione Modo Play.

2. No ecra de conteudo do programa, selecione UTILITY na area do menu.

3. Selecione SETUP SPECIAL RUN.

4. Mova o cursor para SPEED LIMIT; pressione SELECT (a opcdo muda para VALID).
5. Selecione COMPLETE para retornar ao conteiildo do programa com o modo ativado.

NOTA: A Teach Pendent exibe a mensagem “!Speed Limit mode” enquanto este modo
estd habilitado.

2.3. Dry-Run

O modo Dry-Run executa o programa a uma taxa constante de 10% e ndo executa as ins-
trucdes da ferramenta. Este modo pode ser usado para verificar o tipo de movimento da
trajetdria e os comandos de posicionamento dos pontos.

Para habilitar ou desabilitar este modo, conclua as seguintes etapas:

1. Selecione Modo Play.

2. No ecra de conteudo do programa, selecione UTILITY na drea do menu.

3. Selecione SETUP SPECIAL RUN.

4. Mova o cursor para DRY RUN; pressione SELECT (a opcao muda para VALID).

5. Selecione COMPLETE para retornar ao conteiildo do programa com o modo ativado.

NOTA: A Teach pendant exibe a mensagem “/Dry-Run mode” enquanto este modo
estd ativado.

2.4. Modo de Revisao

O Modo de Revisdo executa o programa na taxa programada, mas ndo executa as instru-
cOes da ferramenta. Ele € usado principalmente para verificar o caminho do robot em ve-
locidade real e determinar os Niveis de Posicionamento (PL) necessarios para uma aplica-
cao especifica.

Para ativar ou desativar o Modo de revisdo, conclua as etapas a seguir:

1. Selecione Modo Play.

2. No ecré de conteudo do programa, selecione UTILITY na drea do menu.

3. Selecione SETUP SPECIAL RUN.

4. Mova o cursor para CHECK; pressione SELECT (a opcao muda para VALID).

5. Selecione COMPLETE para retornar ao conteudo do programa com o modo ativado.

NOTA: A Teach pendant exibe a mensagem “!Check mode” enquanto estd ativado o
modo de revisdo.
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4.3.2. Definir uma variavel do tipo robot (posicao)

Ativa a variavel robdtica desejada.

pata || eom [oisprar || urmy |f 1% [21 80 < & B &

#P000 NAME[ |
S TooL: ]

L

O —

RL___~

L —

*

+|

*

*

*

B

PAGE |
Main Menu ‘ Short Cut

Figura 4.4. VARIAVEL DE POSICAO DO TIPO ROBOT

As variaveis ndo estdo definidas se visualizar apenas asteriscos nelas. Deve definir essas
variaveis para poder usa-las, ou seja, as variaveis devem ser atribuidas a um sistema de
coordenadas.

DATA EDIT IDISPLAY vty | 12 (23 = @& B &

POSITION VARIABLE

TooL: ]

PAGE

Main Menu | Short Cut

Figura 4.5.. ATRIBUICAO DE UM SISTEMA DE COORDENADAS A VARIAVEL DE POSICAO

Caso tenha sido selecionado PULSE, a variavel é configurada para codificar valores sem
unidades (IMPULSOS/PULSE).

O robot pode ir para a posicao zero (calibracdo) com a tecla FWD s todos os JOGs esti-
verem definidos para zero.
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DATA I EDIT IDISPLAYI UTILITY | 1% TR

E I PULSE NAME S
s TooL:[**]
L
vl
R~
N —
T
PAGE

Main Menu ‘ Short Cut ‘

Figura 4.6.. VARIAVEL DE POSICAO COM O SISTEMA PULSE

Se ROBOT for selecionado, a varidvel ver-se-a da seguinte forma.

DATA || EDIT DISPLAYI urry | 12 (2180 = & B D) &

#P000 ROBOT NAME [POSITION 1

R1: X 0.000 TooL:[00]
Y 0.000
zZ 0.000 SINRES
Rx [ 0.00 [FRONT | [S<180 |
Ry [ 0.00] [UP | [R<180 |
Rz [ 0.00] [FLP_| [7<180 ]

PAGE

Main Menu Short Cut

Figura 4.7.. VARIAVEL DE POSICAO COM O SISTEMA ROBOT

A referéncia é sempre orientada para o sistema de coordenadas selecionado BASE, ROBOT,
USER, TOOL nos eixos XYZ. Aqui, por exemplo: [2{B]2{818

A unidade é sempre em milimetros (no caso de X, Y, Z) ou em graus (no caso de Rx, Ry, Rz).
Quanto a NMBRE_____ | a variavel pode ser claramente etiquetada usando

NOMBREPOSITION 1 |.

Deve-se ter em consideracdo o numero de um determinado sistema de coordenadas de uti-
lizador, apds selecionar USER.
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5. VARIAVEIS ARITMETICAS

Alinguagem Inform do YRC1000 possui diversos tipos de varidveis disponiveis, entre elas:
e Varidveis inteiras (I);

» Variaveis inteiras Duplas (D);

 Varidveis Reais (R);

o Varidveis Byte (B).

Tipo Endereco Range Aplicacdo
Inteiro I000-1099 -32768 a +32767 Contador
Inteiro duplo | DOO0-D099 -2147483648 a +2147483647 Distancia (micron)

+3,400000 E+38 (méximo e minimo) | Resultados decimais

Real ROO0-R0O99 (DIV, SQRT, SIN, COS,
+9,999999 E-38 (valores entre -1 e +1) ATAN etc)
Byte BO0O0O-B099 0-255 Comunicagao IO

5.1. Exibicao de variaveis
Para exibir o valor contido numa variavel, seja no modo Teach ou Play, conclua as seguin-
tes etapas:
1. No Menu principal, selecione VARIABLE.
2. Selecione o tipo de variavel
o Inteiro (I)
o Inteiro duplo (D)
e Real (R)
* Byte (B)
3. Use o cursor para mover para o endereco da varidvel apropriada.

5.2. Editando variaveis

Os valores das varidveis podem ser modificados manualmente da seguinte forma:
1. Exiba o endereco da varidvel desejada conforme descrito nas etapas anteriores.
2. Mova o cursor para o valor armazenado na variavel; pressione SELECT.

3. Digite o valor desejado usando o teclado numeérico; pressione ENTER.

5.3. Instrugdes aritméticas

5.3.1. Incremento (INC)

A instrucao INC incrementa o valor armazenado numa variavel em um (1); por exemplo,
se a varidvel 1013 tiver o valor de seis (6), apos a execucao da instrucdo INC 1013, ela tera
o valor de sete (7). A instrucdo INC é usada principalmente para contagem (partes produ-
zidas por uma célula, niimero de vezes que um programa foi executado, etc.).

A instrucao aritmética INC sé pode ser utilizada com as varidveis Integer (I), Double Integer
(D) e Byte (B). Se, ao executar a instrucao INC, for ultrapassado o valor maximo ou mini-
mo da faixa da varidvel, entdo o alarme "ALARM: 4446 OVER VARIABLE LIMIT” apare-
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lor de nove (9). A instrucao DEC é utilizada principalmente em aplicacbes onde um objeti-
vo de producao deve ser alcancado, pois uma variavel pode ser selecionada para armaze-
nar o numero de vezes que o programa sera executado.

A instrucao aritmética DEC s6 pode ser utilizada com as varidveis Integer (I), Double Integer
(D) e Byte (B). Se a execucao da instrucido DEC exceder o valor maximo ou minimo do in-
tervalo da variavel, entdo o alarme “ALARM: 4446 OVER VARIABLE LIMIT” aparece, e
0 programa pdra na linha de instrucao, portanto é essencial selecionar o tipo de varidvel
apropriado de acordo com a faixa ou gama de valores.

5.3.2.1. Instrucao DEC
Modifique a contagem num programa apenas apos a conclusdo do programa; entdo insira
a instrucao DEC no final do programa como apresentado abaixo.
Programa: PIT-25
0000 NOP
0001 MOVJ VJ=50.00
0002 MOVJ VJ=25.00
0003 MOVL V=1200
0004 MOVL V=1200
0005 MOVL V=1200
0006 MOVL V=1200
0007 MOVJ VJ=100.00
0008 DEC 1038
0009 END

5.3.2.2. Programacao da instru¢cao DEC

Para registar a instrucdo DEC em um programa faca o seguinte:

1. No modo Teach, mova o cursor para a area de endereco no ecra.

2. Pressione a tecla INFORM LIST.

3. Selecione ARITH.

4. Selecione DEC.

5. Com o cursor na instrucao DEC na linha de edicao, pressione SELECT.

O ecréa de edicao detalhada é exibido. V%

6. Mova o cursor para RESULT para o simbolo m e pressione SELECT.

7. Mova o cursor para o tipo de variavel apropriado, no caso de um contador é utilizado o
tipo de variavel Integer (I); pressione SELECT.

8. Mova o cursor para o endereco e pressione SELECT, depois insira o nimero do endere-
¢o (0 a 99) usando as teclas numéricas e pressione ENTER.

9. Pressione ENTER para registar a instrucdo no programa.

NOTA: Ao inserir uma instrucdo entre as linhas existentes no programa, a tecla INSERT
deve ser pressionada antes do ENTER final.
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5.12. Instrugcao SETE

Em resumo, podemos afirmar que, em relacdo as instrucées SETE e GETE, elas permitem
efetuar a entrada de dados e saida de dados, respetivamente, as varidveis do tipo P.

TOOL: [00]

<TYPE>
FRONT
3
FLIP

-]

Figura 5.3. INSTRUCOES SETE E GETE EM VARIAVEIS DO TIPO P

5.13. Instrucao GETS

Variaveis de Estado
As variaveis de estado sdo variaveis definidas de forma fixa. Eles refletem o estado do robot.

Selecao de algumas variaveis do contador de status

Variavel Uso/Referéncia Nota/Descri¢do
. Recolhe o nimero da tarefa ao executar Multita-
$8001 Numero de TASK refa (SUBI, SUB2, etc)
$B002 Marcador: peca encon- Value=0: nao ha peca Value=1 Part encontrada
trada (apenas com a fungao de procura)
Valor=0: ok qualquer outro valor=: Estado de erro
$8007 SETFILE/GETFILE da instrucao SETFILE/GETFILE

Selegao de algumas variaveis de posicao de status

Variadvel | Uso/Referéncia Nota/Descrig¢do
Posicdo de
$PX000 Comando de Recolhe a posicao atual em dados de pulso

Posicao Atual

Posicao de
$PX001 Comando de
Posicao Atual

Recolhe a posicao atual nos dados X)Y,Z relativos ao
sistema de coordenadas de base

$PXOT REFPT Guarda a posicdo do ponto de referéncia 1 nos dados

de pulso
Guarda a posigao do ponto de referéncia 8 nos dados
SPX018 REFP8 de pulso
Guarda a posicao do ponto de referéncia sincrono 1 nos
$PXo21 SREFPI dados de pulsos do robot e da estagao
$PX028 SREFPS Guarda a posicdo do ponto de referéncia sincrono 87

nos dados de pulsos do robot e da estagédo
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6. INSTRUCOES DE MOVIMENTO

C mow ) mov ) teeor ) ( ) (
(  mow ) seeep ) ( D ¢ ) C
C_move ) rerp ) ( ) ¢ )

7 mnuc NS Troom NS - N

S NSNS

Figura 6.1. INSTRUCOES DE MOVIMENTO

As instrucdes de movimento funcionam da mesma forma que as acedidas através de
[MOTION TYPE], mas orientadas a uma variavel de posicdo (varidvel do tipo P).

+MOV)
+MOVL b MOVL P000 V=66
+MOVC

O robot mover-se-a em direcao aos dados que estdo registados na variavel de posicao POOO
(dados X, Y, Z, Rx, Ry e Rz).

6.1. IMOV

Ao executar esta instrucao, o robot movimentar-se-a de acordo com o conteudo da varia-
vel de posicao utilizada como OFFSET.

Noutras palavras, onde quer que o robot esteja, ele mover-se-a linearmente em X, Y e Z
para os mm registado na varidvel do tipo P que usamos e em relacao ao sistema de coor-
denadas que indicamos.

P0O0O

(1)X=000,000mm  (4)Rx=000,000grd
(2)Y=000,000mm  (5)Ry=000,000grd
(3)Z2=000,000mm  (6)Rx=000,000grd

Figura 6.2. SINTAXE DA INSTRUGAO DE MOVIMENTO IMOV
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8. INSTRUCOES DE ENTRADA E SAIDA

Na maioria dos casos, o robot interage com dispositivos periféricos como fontes de soldadu-

ra, posicionadores, sensores, etc. A comunicacdo com cada um dos dispositivos periféricos

é realizada usando as Instrugdes de Controlo de Entrada e Saida (I0) do sistema.

8.1. DOUT (Saida digital)

E umainstrucéo de saida digital que é utilizada sempre que € necessario ativar ou desativar

um dispositivo, que pode ser um electrovalvula, um indicador luminoso, um posicionador, etc.

Com esta instrucio, as SAIDAS podem ser ativadas/desativadas individualmente (OT), por

grupos (OG) ou por meio grupos (OGH).
DOUT OT#(n° saida) ESTADO
Exemplos de sintaxe:
DOUT OT#(5) ON = Ativar saida 5
OUT#0005 #10014 @ |

DOUT OT#(5) OFF = Desativar saida 5

0UTHO005 #10014 O [ |

Valor constante (decimal)

Grupos de 8 saidas = DOUT OG#(n.° grupo)
Variavel

DOUT OG#(2) 81 [ou varidvel contendo o valor 81] grupo bindrio 2: 01010001
Ativa as saidas 9,13,15 e desativa as 10,11,12,14 e 16.

grupo 2
N.° sal.[16 15 14 13 12 11 10 9]
Binario[ O 1 0 1 0 0 0 1]

Valor constante (decimal)
Grupos de 4 saidas = DOUT OGH#(n° do grupo

Varidvel

DOUT OGH#(1) 12 [ou varidvel que binario grupo 1: 1100
Contenha o valor 12]
DOUT OGH#(2) 5 [ou variavel que bindrio grupo 2: 0101

Contenha o valor 5]

CAPITULO 8 INSTRUGOES DE ENTRADA E SAIDA
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15. PESO, INERCIAS E CENTRO DE GRAVIDADE DA
FERRAMENTA

Peso: W (unidade em kg) = O peso total da ferramenta instalada € definido. Recomenda-
se definir um valor ligeiramente superior a carga real (arredondar o valor entre 0,5 e 1 kg
para robots de pequeno e médio porte e 15 kg para robots de grande porte).

Centro de gravidade: Xg, Yg, Zg (unidade: mm) = O centro de gravidade da ferramenta
instalada é definido aqui como a sua posicdo em relacéo ao sistema de coordenadas da flange.
Como geralmente é dificil determinar um centro de gravidade exato, um valor aproximado
pode ser definido. Determine e defina o centro de gravidade como um valor aproximado com
base no contorno externo da ferramenta. Quando o centro de gravidade da ferramenta ins-
talada puder ser claramente determinado a partir das especificagdes, defina o valor exato.

Inércia no centro de gravidade: 1%, ly, 1z (unidade: kgm?) =» O movimento inercial da fer-
ramenta estd localizado no centro de gravidade.

Nao € necessdrio definir o valor correto. No entanto, recomenda-se definir um valor um
pouco maior do que a carga real. A configuracdo € usada para calcular o movimento iner-
cial para cada eixo.

Como regra geral, ndo é necessdrio ajustar o movimento inercial no centro de gravidade,
pois esse valor € suficientemente pequeno. Mas, este ajuste é necessario quando a ferra-
menta € maior em tamanho.

TOOL
TOOL NO.

NAME (DS BRENN

X -125.100|mm  Rx 0.0000

Y 0.000/mm Ry | -35.0000|deg.
7 405.000|mm Rz 0.0000) dee.
W 1.700| ke

-11.700
.000] mm

Figura 15.1. INTRODUGAO DOS ANGULOS DE ROTACAO DAS FERRAMENTAS

CAPITULO 15 PESO, INERCIAS E CENTRO DE GRAVIDADE DA FERRAMENTA 141



19. EDICAO DINAMICA (PAM)

As vezes é necessario editar passos num programa sem ter que ir para o Modo Teach.

A funcido PAM (Ajuste e Modificacido de Posicao) permite mover os pontos programados
em qualquer direcdo XYZ, modificar a velocidade dos passos ou modificar os niveis de po-
sicionamento enquanto estiver no modo Teach ou Play. As alteracdes tornam-se efetivas
na proxima instrucdo NOP do programa selecionado no Modo Play ou imediatamente no
Modo Teach.

Para usar a funcao PAM no modo Play, execute as seguintes etapas:

1. Com o programa a correr no modo Play / AUTO sem ter que mudar para o modo Teach,
verifigue ou anote o nuimero do passo (ndo o numero da linha) de cada passo a ser mo-
dificado e qual posicdo ou configuracdo de velocidade que ele requer.

2. No ecra de conteudo do programa, selecione UTILITY.

3. Selecione PAM.

4. Mova o cursor para JOB; pressione SELECT.

5. Mova o cursor para o nome do programa desejado; pressione SELECT.

6. Mova o cursor COORDINATE SYSTEM,; pressione SELECT.

DATA EDIT | DISPLAY || UTILITY M REREAE R

ALY

Jos

STATUS NOT DONE

INPUT COORD [ROBOT

STEP X(mm) Y(mm) Z(mm) Rx(deg) Ry(deg) Rz(deg) V(%) EiS
bool [0.00] ["0.00] [o0.00] ["0.00] [0.00] [0.00] [o.00] [-]
0.00] ["0.00] ["0.00] ["0.00] [[0.00] [0.00] [0.00
0.00] [ 0.00] [0.00] ["0.00] [0.00][ 0.00]][ 0.00
0.00] [ 0.00] [[0.00] [[0.00] [ 0.00] [ 0.00] [ 0.00
0.00] [ 0.00] [ 0.00] [0.00] [ 0.00] [ 0.00] [ 0.00
0.00] [0.00] [0.00] ["0.00] [[0.00] [0.00] [0.00
0.00] [ 0.00] [0.00] [0.00] [ 0.00] [ 0.00] [ 0.00
0.00] [ 0.00] [0.00] [0.00] [0.00] [ 0.00] [ 0.00
0.00] [ 0.00l [0.00] [0.00| [000]][000|[000
[0.00] [0.00] [ 0.00] [ 0.00][0.00][000][0.00][-

EEIEEEBIEEE

COMPLETE CANCEL

Main Menu

Figura 19.1. JANELA DE PAM

NOTA: Os valores de deslocamento XYZ devem ser relativos a um sistema de coorde-
nadas. As opgoes do sistema de coordenadas séo BASE, ROBOT, TOOL e USER.
O sistema de coordenadas € ajustado no pardmetro S3C808 (0=Base, 1=Robot,
2=Ferramenta, 3 a 26=Utilizador 1-24).
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21. LIGACOES FiSICAS DOS 10S NO CONTROLADOR
YRC1000

Quatro conectores de IO digitais para IO de uso geral do robot sdo fornecidos com 40 en-
tradas e 40 saidas.

As 10 sao divididas em dois tipos: IO de uso geral e IO especificas.

A atribuicdo de IO difere dependendo da aplicacdo. A IO especifica € um sinal no qual a par-
te é decidida antecipadamente. A IO especifica € usada quando os equipamentos de opera-
cao externa, como o controlador posicionador e o controlador centralizado, controlam o ro-
bot e os equipamentos relacionados como um sistema. As IO de uso geral sdo usadas prin-
cipalmente como sinais de tempo para o manipulador e dispositivos periféricos em JOBs
que exigem movimento do robot.

No caso de utilizar o controlador YRC1000, terd que consultar o manual do robot na sec¢ao
“Instalacao e ligacbes” e procurar a correspondéncia entre os pinos fisicos e o “LADDER”.
Nos esquemas seguintes é disponibilizado um exemplo dessa correspondéncia.

21.1. Placa de 10 de uso geral (JAND-AIO02-E)

0000000000

O LLLoo0c000
® 0000000000
0000000000

.m W m @ f
© CN303
2] 4] hd k] G
SEss pm== | mmas m=me ses bl o] §] . @
| S i SN N RN AL R R
Sog fiis ::é:a:::: aes ESE
RERSERC S 6 B e
Cr Ch CB CB CB CBH CB OB =R=R-0=0-R-N-R-0-0-1-0-N:]
D Do oo g
o g g o
g
g o g o
@ g B8 8 o .

|o‘[ CN307 \‘o‘

o|[
|°‘hf‘m‘°‘ Co CN308

Figura 21.1. PLAca JAND-AIOO02-E

CN309 \ ‘ ‘

@

Em que:

® Para alternar a fonte de alimentacao externa.

@ Fusivel de protecio da fonte de alimentacio (F1) 3,15A / 250V.
® Conector de saida da fonte de alimentacio.

@ Conector de IO digital (CN306, CN307, CN308 e CN309).
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21.2. Fio de conexao com conector de 10 de uso geral do
robot (CN306, 307, 308, 309)

Consulte a Figura abaixo ao fabricar a conexao do cabo com o conector de 10 de uso geral
do robot (CN306, 307, 308, 309) da unidade de IO. Deve ser usado um cabo de par tran-
cado nao blindado (o conector do lado do cabo e o bloco de terminais de 10 sio as opcoes).

PNP OovDC 24VDC (STANDARD)
O O
-X18 O65 066 67 68 69
AXDIN_COM AXDIN1 AXDIN2 AXDIN3 AXDIN4

Figura 21.2. LoGica PNP

21.3. Exemplo do circuito de sequéncia SERVO ON do
dispositivo externo

® SERVO ON PB
? SERVO ON confirmation X2
? SERVO ON command

@ SERVO-ON power ON X3
® SERVO ON confirmation

|

(30011)

Figura 21.3. LADDER CORRESPONDENTE
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21.6. Alocacao de 10 e diagrama de conexao para
handling (paletizacao)

A conexdo com periféricos digitais externos € feita através da placa X18-CN220, confor-
me imagem abaixo.

VaSKAWA

T

Figura 21.6. CONEXAO NA PLACA DE IO X18-CN220

A forma como e inserem as cablagens dos periféricos nesta placa, deverdo ser realizadas
conforme a seguinte imagem.

MOTOMAN
A1l
(i
(i
i [m=
Nl

0= 3

Figura 21.7. CONEXAO NA PLACA DE IO X18-CN220

As conexdes nas CN306, CN307, CN308 e CN309 devera ser realizada conforme os es-
quemas abaixo indicados para paletizacdo, por exemplo.
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YRC1000

. General-purpose /0 board (JANCD-AIO02-E) %&m‘l’)ﬂe"“‘”a' Converter
: i CN307 Connector Model TIFS553YS
togal el Name Signal | m
20050 |B1 |IN17 _GP Input N {81 —B1
20051 |Al |INI8  GP Input N H-{ar —ar |
20052 |B2 |IN19  GP Input N H-{82 —B2 |
EachPbink 20053 |A2 |IN20 GP Input N H-{r2 a2 ]
2AVDC 20054 |B3 |IN21 GP Input N {-{85 —B3
6.8mA (TYP) 20055 |A3 |IN22  GP Input N H-{a3 —as |
20056 |B4 |IN23 GP Input N H-{s¢ —p+ |
587 20057 [A4_[IN24_ GP Input N H-1ad —ae |
== B5 L -85 —I8s
A5 {25 —as |
B6 Ll-{86 —B6 |
A6 L1 -1 —ns |
—— B7 |024w L -{87 -+—{ozew|
— A7 |024w L -1 o2
l—H 30050 |B8 |0UTi7- GPoutput |ouTh$-{B8 |
AB |0UTI7+ GPOutput |OUT|H}-{A8 |
f 30051 B9 |ouTis- GPoutput |ouTHf-4{B9 |
Each Point A9 |ouTis+ GPOuput | ouT|4-1A9 |
24VDC [—H 30052_|B10_|0uTi9- GP Output | ouTj-4-1B10 |
S00mA (MAX) A10 [OUT19+ GP Output | 0UT |-§—- 410
[—H 30053 |BI1 |0UT20- GP Output | ouT 4811 |
AT1_[0UT20+ GP Ouput | 0uT 41|
[—H 30054 |B12 [OUT21- GP Output | OUT|-§--B12 |
A2 Jout2i+ GP output | ouTH--A12 |
[—H 30055 |B13 |0UT22- GP Output | OUTF4—-B13
A13 JouT22+ GP Output | ouT|H—-A13 |
[—H 30056 |B14 [0UT23- GP Output | OUT|{—1B14 |
A4 [0UT23+ GP Output | 0UT |-{—-A14
r{l 30057 |B15 |OUT24- GP Output | OUTF4—-B15 |
A15 [0uT24+ GPoutput | ouTH—1{a15 |
! BI6 [024VU L1116 |
CN303 [iemal ! A6 |024VU L1-—ni6 |
3 Power Supply|  ¢—— B17 |024W L1817 |
+24V = 1
A — A7 [024WU a7 ]
(24V,15A) BI8 |+24W 111518
) F A8 |+24WU L-Tais |
Pﬁ'gfi\l}“é}—— F B19 [+24W 1819 |
OE‘XEJL A19 [+24W0 Ff-A19 |
B20 |FG -+ —-4B20 ——FG * 4} means internal relay
L] A20 L1 20 | 4--lozew| [EEJmeans
: H o]
. . ’__@
1924w
* Remove the Jumper-pins between CN303-1 to -3, CN303-2 to -4 L o2y
when the external power supply is used. L Tozew]
240y
t— +24W
t— +24W
t— +24W
t— +24VU|
24y
24y
L2y

Figura 21.9. JANCD-AIOO2-E (CONECTOR CN307)
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23.3. Sinais especificos para areas cubicas

SOUTH0058 #50081 O
SOUT#0059 #50082 O CUBE/AXIS INTR3
SOUTHO0B0 #50083 ©  CUBE/AXIS INTR4
SOUTHO061 #50084 ©  CUBE/AXIS INTRS
SOUTH#0062 #50085 O  CUBE/AXIS INTR6
SOUTHO0E3 #50086 O  CUBE/AXIS INTR7
SOUTHO064 #50087 ©  CUBE/AXIS INTR8

W Saidas especificas

i

Quando o TCP do
rob6 entra nesta

érea, a saida especifica
da érea cubica (1-64)
nao é ativada

Figura 23.7. TCP FORA DA AREA ESPECIFICADA - NAO ATIVACAO DO SINAL ESPECIFICO DA AREA

CUBICA
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Possivel solucio

Notas:

O robd nao esta na posi¢ao normal

[0]

196
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