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PANEL OPERADOR SIEMENS TP277.

VARIADOR SIEMENS MICROMASTER..

FUENTE DE ALIMENTACION SIEMENS SITOP.

cPu SIEMENS 315 2DP.

SERVOMOTOR PARKER SMH.

DISPOSITIVO BLOQUEO SCHMERSALL AZM200.

BARRERA SEGURIDAD LEUZE RRT42.
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3.1 VARIADOR TRANSPORTE ENTRADA RESMAS MO02 — U02.

3.2 VARIADOR MESA DE RECOGIDA MO06 — UO0G6.

3.3 VARIADOR PALET EN CARGA M22 - U22.

3.4 VARIADOR GIRADOR M24 - U24.

3.5 VARIADOR RODILLOS GIRADOR M26 — U26.

* Parametros de variadores incluidos en el programa de la célula de paletizado y configurados a partir de la
red de comunicacion profibus de la misma.
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5.1 PROGRAMA ROBOT.

5.2



‘ 6.VISUALIZADOR. |



ROBOT RESMAS
FNMT (BURGOS) V.2

VISUALIZADOR

STORIS

6.1 TP277 6”

6.2 TP277 10”

ELEVADOR.

ROBOT.
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9.1 DATOS GENERALES.

TIPO DE MAQUINA ; ROBOT Y CARRO.
NUMERO DE MAQUINA ; 3.288

ANO DE INSTALACION ; 2.010

NUMERO DE PEDIDO ; 710.040
DESTINADO A : Paletizado resmas.
CLIENTE : F.N.M.T.

LUGAR DE INSTALACION ; BURGOS

TIPO DE EMBALAJE ; PALETS
LONGITUD ; S / FORMATO
ANCHURA : S / FORMATO
ALTURA ; S / FORMATO
PATRON DE APILAMIENTO : S / CROQUIS
DIRECCION DE PASO ; LONGITUDINAL
TIPO DE PALET ; EUROPALET (1200x800x150)
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9.2 DATOS TECNICOS.

TEMPERATURA : AMBIENTE
PRESION DE AIRE COMPRIMIDO : 8Kg/cm?
TENSION ENTRE FASES : 380V
FRECUENCIA : 50Hz
NEUTRO : Si
NUMERO DE FASES : 3

9.2.1 Datos de la maquina.

CROQUIS
CONEXION AIRE / ELECTRICIDAD : VER CROQUIS
PRESION DE AIRE COMPRIMIDO 6Kg / cm?
CONSUMO DE AIRE 5m?®/ hora
TENSION PRINCIPAL 380V
TENSION DE MANDO 24V
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9.3 CONDICIONES GENERALES DE FUNCIONAMIENTO.

Para un correcto funcionamiento del sistema es necesario reunir

las siguientes condiciones:

. El sistema funciona segun los datos aportados y esta tratado
segun las instrucciones de mantenimiento y de servicio reflejadas

en este manual de operacién, mantenimiento y repuestos.

° La oscilacion de la tensidon de alimentacion debe ser como

maximo de * 5%.

° La presion del aire de alimentacién debe ser de 6 bar minimo y

14 bar maximo.
. El aire de alimentacion no debe contener otros gases.

. El aire de alimentacion no debe tener particulas sélidas o

liguidas mayores de 40 um.

. El pulverizador de aceite para el aire de alimentacion debe ser
ajustado para el consumo de 4 a 40 g/100 cm®.

. El sistema y el ambiente que los rodea deben estar ausentes de

impurezas.

. La ejecucion de los productos a tratar debe coincidir con las

muestras solicitadas.

. Los productos a tratar deben estar en buen estado.
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COMENTARIOS:

Si la tension de alimentacion varia, los aparatos electronicos y
posiblemente también las valvulas, produciran anomalias. Por lo tanto la
tensién de alimentacién general del equipo no debe superar un valor de
380V £ 5%. Los transformadores tienen una alimentacion de + 5% para

poder corregir un cambio en la alimentacion del equipo.

La minima presion de aire, debe ser 6 bar. Para asegurarse de
que la presion de aire es en todo momento suficiente, la entrada de aire
del sistema debe ser superior a esta presion (> 8 bar). Con el regulador
en la entrada de alimentacion del sistema, podra regularse la presion de

alimentacion.

La aspiraciéon del compresor debe estar provista de un filtro,
colocado de tal forma que no permita la introduccién de gases, humedad

y polvo.

El compresor no debe producir demasiado aceite ni residuos de

aceite quemado.

Se recomienda colocar un secador refrigerador, que suministre
aire comprimido, con un punto de deshielo de 3 a 5°C con 6 bar.
Asimismo, se recomienda controlar el punto de deshielo delante del
equipo de aire montando una valvula de seguridad.

El consumo de aceite depende del consumo de aire y de la
ejecucion de la tuberia, especialmente después del pulverizador de
aceite. Es normal que salga mucho aceite de la tuberia al realizarse un
control. Si se calienta un cilindro o se forman manchas negras sobre el

vastago, la lubricacién es insuficiente.
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9.4 DESCRIPCION Y PARTES DE LA MAQUINA.

La INSTALACION esta formada por las partes y componentes

detallados a continuacion.

A.

Zona de entrada de Resmas. Conjunto de transportadores
encargados de conducir las resmas hasta la mesa de recogida del
robot. La mesa de recogida incorpora una parrilla mévil, que se
desplaza verticalmente para facilitar la recogida por parte del robot

de la resmas colocada en ella.

. Entrada de palets vacios. Tramo de rodillos donde se depositan

manualmente y de forma unitaria los palets vacios para su entrada a
la instalacion. Este tramo de rodillos se empleara también para
introducir palets con producto pero incompletos para su finalizacion

en la instalacion.

. Zona de carga. Tramos de rodillos donde se realiza la carga de

palets con producto por parte del robot. Dispone de un dispositivo de
centrado de palets que permite al robot paletizar siempre en las

mismas condiciones para distintos palets.

. Girador. Dispositivo que recibe los palets completos con producto y

sobre el cual se realiza el primer flejado del palet. Realizado el
flejado, el dispositivo gira y coloca el palet sobre el tramo de salida

del girador.

. Tramo de salida del girador. Tramo de rodillos que recibe el palet

completo y con el primer flejado y lo deposita en los rodillos de la

enfardadora.

Tramos de salida de palets. Tramo de rodillos donde los palets
completos de producto esperan hasta ser retirados de la instalacién

mediante carretilla elevadora. También se realiza una accidn
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intermedia al palet, como es la colocacion de un carton para flejar
sobre el, por eso, cuando el palet tiene colocado el carton, retorna a
la instalaciéon para la colocaciéon del segundo fleje. Colocado el
segundo fleje, el palet pasa de nuevo al tramo de salida y alli espera

a ser retirado.
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9.5 INSTRUCCIONES DE MANEJO.

9.5.1 Puesta en marcha del SISTEMA.

1. Activar Interruptor Principal.

Controlar si la tension principal estd conectada, para ello accionar el Interruptor General

colocado en la puerta del armario eléctrico.

2. Comprobar Seta de Emergencia.

Comprobar el estado de la Seta de Emergencia
General S2000 colocada en la puerta del

armario principal. En caso de estar activada, se

deberd comprobar causa de activacion y S2000

después se desenclavara.

3. Activar Pulsador Seguridades General. SENRsL

Activar el Pulsador de Seguridades General SO e
colocado en la puerta del armario eléctrico.
Si el sistema ha entrado en seguridades, el

propio piloto del pulsador de seguridades
comenzara a lucir. De no ser asi, alguna de las
causas de parada de seguridad sigue activa S0

M3l

(revisar apartado de paradas de seguridad de \

.\r.nm 1 e TETTS
este manual). STarish e
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4. Activar Pulsador Marcha Sistema.

Activar el Pulsador de Marcha Sistema S1 SEnERSL
colocado en la puerta del armario eléctrico. 52000

Si el sistema se encuentra en marcha, el propio

piloto del pulsador de comenzard a lucir.

@

I RIEE \ :, _:.‘._ ._...- :_
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9.5.2 Puesta en marcha zona del robot.

1. Comprobar setas de emergencia.
Se debe comprobar que las setas de emergencia
de la zona del robot no estén activadas. Para
ello se debe revisar la seta de emergencia S11
colocada en la botonera P11 de la puerta 1 de

entrada a la zona del robot y la seta de

emergencia S15 colocada en la botonera P15 de

la puerta 2 de entrada a la zona del robot.

En el caso de que alguna de ellas se encontrara
activada, se debera comprobar primero la causa

de activacion para después desbloquearla.

2. Comprobar selector de mantenimiento del robot.

Se debe comprobar que el selector de

mantenimiento no se encuentre activado. Se

debe comprobar el selector S12 colocado en la

botonera P12 de la puerta 1 de entrada a la zona

del robot. En caso de encontrarse activado, se

& [riz 8
S12

comprobara primero causa de activacion y

después se desactivara.

3. Comprobar barreras de seguridad.
Las barreras de seguridad de la zona del robot no deben estar ocupadas para que el robot
pueda funcionar. En caso de encontrarse alguna de las barreras ocupadas se debera

desocupar y después rearmar la misma.

4. Comprobar puertas de entrada.
Las puertas de entrada a la zona del robot no deben estar abiertas para que éste pueda
arrancar. En el caso de estar alguna puerta abierta, se debera comprobar la causa de la
apertura y después se cerrara para poder reamar las seguridades de la zona (ver apartado de

rearme de seguridades).
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5. Rearmar seguridades de la zona.
Para rearmar las seguridades de la zona desde la puerta 1 de entrada, podemos accionar el
pulsador seguridades S112 a la vez que activamos el selector rearme S114, ambos desde la
botonera P13 y los mantenemos accionados hasta que el piloto del propio pulsador de

seguridades comience a lucir.

. ™

@ SEBURIDADES RUTOMATICD REARHE FETICIZN @.
ACCEsE

5117 5113 5114 \'115

S112 F13 S114 =y

También podemos reamar la zona del robot desde la puerta 2 de entrada a la instalacion. Para
ello actuaremos de la misma manera a la ya comentada pero con los actuadores S122 y S124

de la botonera P16.

£ i

@ SEGURIDADES RETOMATICE REARKE FETICICH @
ACCESD

SL1R 123 128 ‘1115

S122 F 16 S124 ®;

6. Poner en modo automatico.
Para poner en modo automatico la zona del robot basta con accionar el pulsador automatico
S113 desde la botonera P13 colocada en puerta 1 de entrada a la zona del robot. Si se

activado el modo automatico el piloto del propio pulsador de automatico comenzara a lucir.

£ ™

@ SEQURIDADES RETOMATICE REARIE FETILICH @
ACCEST

.‘::. =1 .-@ LLL. :1:.

LS S113 P13 S,

También podemos poner en modo automatico la zona del robot accionando las botoneras
colocadas en la puerta 2 de acceso a la zona del robot. Actuaremos de la misma manera pero
activando el pulsador automatico S123 desde la botonera P16.
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£ B

@ SEBURIDADES AUTOMATICE REARKE FETICION @.
ACCESE

;;j. tia@ .‘12‘ ::“.

S S123 P16 $,

7. Activar marcha robot.

Realizados todos los pasos hasta este punto, S naRCHA PRanna S

EDBIT ROEDT

solo falta poner en marcha la zona del robot.
Para ello podemos accionar el pulsador S110

desde la botonera P14 colocada en la puerta 1

de entrada a zona del robot y esperar a que el

S110 P14 N

piloto del propio pulsador comience a lucir. De

la misma manera actuaremos desde la botonera R iy finkloe &

P17 colocada en la puerta 2 de entrada a la zona
del robot, accionando sobre el pulsador marcha

robot S120.

S120 F17 Ny
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9.5.3 Puesta en marcha célula de flejado.

1. Comprobar setas de emergencia.
Se debe comprobar que las setas de emergencia
de la célula no se encuentren activadas. Para
ello comprobaremos el pulsador S20 de la

botonera P20 colocado en la puerta 1 de entrada

a la célula, se revisard el pulsador S23 de la

botonera P23 colocada en la puerta 2 de entrada

a la célula y se revisara el pulsador S30 de la
botonera P30 colocada en la puerta 3 de entrada
a la célula Si se encontrara alguna activada, se

comprobara primero la causa de su activacion y

después se desenclavara. Serd necesario

después rearmar las seguridades de la zona (ver

S30

apartado de rearme de seguridades).

2. Comprobar selector de mantenimiento del flejado.

Se debe comprobar que el selector de

mantenimiento S21 de la botonera P21

colocada en la puerta 1 de acceso a la célula de

flejado no se encuentre activado. Si se

encontrara activado se comprobard primero la

causa de activacion y después se desactivara. S21 L@J

3. Comprobar barreras de seguridad.
Las barreras de seguridad de la célula de flejado no deben estar ocupadas para que pueda
funcionar. En caso de encontrarse alguna de las barreras ocupadas se debera desocupar y

después rearmar la misma.
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4. Comprobar puertas de entrada.
Las puertas de entrada a la célula de flejado no deben estar abiertas para que ésta pueda
arrancar. En el caso de estar alguna puerta abierta, se debera comprobar la causa de la
apertura y después se cerrara para poder reamar las seguridades de la zona (ver apartado de

rearme de seguridades).

5. Rearmar seguridades de la zona.
Para rearmar las seguridades de la zona de flejado desde la puerta 1 de entrada, podemos
accionar el pulsador seguridades S214 a la vez que activamos el selector rearme S216 desde
la botonera P22 y los mantenemos accionados hasta que el piloto del propio pulsador de

seguridades comience a lucir.

£ ™

R — i FETICION @
EBUATDSOES HRA CHS REARRE
@ * " N ACCESD

SraM S2i5 SELE .‘-,a-.r

.| S214 P22 216 |

También podemos rearmar las seguridades de la célula de flejado operando desde las
botoneras colocadas en la puerta 2 de entrada a la zona. Para ello actuaremos de la misma
manera a la comentada ya en este apartado pero desde los actuadores S220 y S222 de la

botonera P24.

£ I

R RarKS FETICIZN @
@ SEBURTOSDES HRALH REARNE ETICIA

%230 sza1 S22 \"h;\

\J S220 P4 S222 S )

También podemos rearmar las seguridades de la célula de flejado operando desde las
botoneras colocadas en la puerta 3 de entrada a la zona. Para ello actuaremos de la misma
manera a la comentada ya en este apartado pero desde los actuadores S224 y S226 de la

botonera P31.
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9.5.4 Puesta en marcha girador.

1. Rearmar seguridades de la zona.
Como el girador de palets se encuentra instalado dentro de la zona de flejado de la
instalacion, para que el girador pueda funcionar, las seguridades de la zona de flejado deben
estar activas. Para ello, se deben revisar todos los puntos anteriores de la puesta en marcha

de la célula de flejado.

2. Seleccionar modo automatico.
Para seleccionar el modo automatico basta con colocar el selector S230 en posicion auto en
la botonera P32. A partir de este momento el girador esta preparado para trabajar en funcion

de las necesidades de la instalacion.

& ™\
@ g ey UIRADOR ROSILEDS @
A==t S il F T

5290 ‘ 5231 5£¥33

S230

L
P=d

N\

Todos los movimientos que realiza el girador en modo automdtico los puede realizar
también en modo manual. Bastara con colocar el selector anteriormente descrito en
posicion manual y después actuar desde los selectores segun:

* Selector S231 para realizar el movimiento de giro en un sentido o en el otro.

* Selector S233 para poner en marcha los rodillos del girador en un sentido o en el otro.
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9.5.5 Acceso del personal a las zonas de sequridad.

El acceso del personal a la zona del robot se realizara siempre
por las puertas de la respectiva zona. Estas puertas tienen para tal
evento instaladas unas cerraduras eléctricas. Siempre que se quiera
acceder a una zona de la instalacién, se debera realizar una peticion de

acceso en la botonera de la puerta mencionada.

Si la zona de la instalacion a la que se pretende acceder esta
trabajando en automatico, al accionar el pulsador de peticion de
acceso, el piloto del propio pulsador lucira de forma intermitente hasta
que la instalacion nos de permiso de entrada. En ese momento, el piloto
del pulsador de peticion de acceso lucira de forma continuada y en la
cerradura eléctrica lucira un led de color verde (alimentacién) y otro de
color amarillo de forma intermitente (cerradura desbloqueada) que nos
confirma la autorizacién de acceso. En el momento de apertura de la
puerta, en la cerradura eléctrica dejara de lucir el led de color amarillo,
confirmando la apertura de la misma. La caida de seguridades de la
zona coincidira con el momento en que se abra la puerta. Después de
cerrar la puerta habra que rearmar seguridades tal y como se relatado
en apartados anteriores. El rearme de seguridades se podra realizar si

los leds de la cerradura eléctrica lucen como se detalla a continuacion:
* Led verde Encendido de forma continua.
*Led amarillo Encendido de forma continua.
* Led rojo Apagado.

Restablecidas las seguridades de la zona, la instalacion seguira
trabajando justo en el punto en el que habia parado para permitir el
acceso a la zona. “Para mas informacién a cerca de la cerradura de
seguridad consultar apartado de la misma en la seccion elementos
eléctricos”.
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Si la instalacion se encuentra trabajando en manual, el permiso
de entrada a la zona se concede inmediatamente después de haber
accionado el pulsador de peticion de acceso. Si no se accede a la
zona, las seguridades de la misma no se caen y se puede seguir

trabando en manual.
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9.5.6 Introduccion al panel de operador TP277 del elevador.

9.5.6.1 Seleccién modo de trabajo del elevador.

1.- Desde la pantalla principal o main,

pulsaremos sobre la tecla del selector PALET

INTRODUCIR
BALET ENFARDADO

MAN./AUT. lJ S

man — auto. La representacién de la tecla

cambiara tal y como se indica en la

i

Y =

figura. Si volvemos a pulsar sobre la tecla PUERTAS Y FLEJADOY

del modo de trabajo, volveremos a la _ ] =" _MI
LI i r ;
situacion inicial. e @ g:ll_';% ‘ SENALES
i = —  ELEVADOR
ALLHMAS OOO— } e )
by

~ CENTRAR
J PALET
.“l* 'm:.

INTRODUCIR
PALET

ENFARDADO

I8

¢/ FLEJADOY
* ENFARDADO

]

I

SENALES

E ELEVADOR
[ s

7
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1.- Para realizar el centrado de palets a la
MAN./AUT.

@ li_lf" N

JR' [AS ¢ FLEJADOY
1*  ENFARDADO

entrada del elevador, pulsaremos sobre la

tecla centrar palet desde la pantalla

ENFARDADO

principal o main. Accederemos a la

pantalla de centrado de palets.

= e

LIBO i SENALES

i 1 |=  ELEVADOR

1 — =ﬂ_|‘!—_
ALARMAS O O — 0 e
B =

\

2.- En la pantalla de centrado de palets Y
P palets, 1 CENTRADO'DE PALETS |

podremos realizar el centrado del mismo
pulsando sobre la tecla centrar, o <Lt %
desplazar el palet hacia la posicion de = =

, _ CENTRAR SACAR
salida pulsando y manteniendo pulsada la |

. PALET PALET

tecla de sacar, mientras queramos que se AL CENTRO A SALIDA
realice el movimiento. Una vez realizado

regresaremos a la pantalla principal o

main. B
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1.- Para proceder a retirar o introducir
palets de la zona del elevador pulsaremos
sobre la tecla introducir palet desde la
pantalla principal o main. Accederemos a

la pantalla de introducir palets.

2.- Para introducir un palet al elevador
pulsaremos sobre la tecla introducir. Para

retirar un palet desde el elevador

pulsaremos sobre la tecla retirar. Para
que la tecla de retirar aparezca en la
pantalla y se deben

pueda usar,

cumplirse una serie de condiciones de

permiso de rechazo del palet. Si
pulsamos  sobre la tecla retirar,
accedemos a una pantalla de

confirmacion de la accion de retirar palet.

3.- Desde la pantalla de confirmacion de
retirar palet, pulsaremos sobre la tecla
aceptar. Con esto se retirara el palet del
elevador y volveremos a
Si

pulsamos sobre la tecla volver, no se

la pantalla

principal o main. por el contrario

retirara el palet y volveremos a la pantalla

principal.

MAN./AUT.

~ CENTRAR
J PALET

+~fhdge 57 B ol L
I
1T ENFARDADO

INTRODUCT:,

-

LIBO

¢/ FLEJADOY
* ENFARDADO

SENALES
|=  ELEVADOR
—— I —— —

_t} > hi
il

INTRODUCIR PALETS AL ELEVADOR

PALET RETIRAR
ADENTRO PALET [DEL
ELEVADOR ASCENSOR
VOLVER
| CONFIRMACION SACAR PALET

ATENCION iiii
SE VA A PROCEDER A LA

RETIRADA DEL PALET

PRESENTE EN EL
ASCENSOR

¢¢ DESEA CONTINUAR ??

V.
Q’, ACEPTAR ‘
==
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9.5.6.4 Movimiento puertas del elevador.

1.- Para realizar los movimientos de las = -
MAN./AUT. |  CENTRAR

puertas de entrada — salida del elevador  — J PALET
pulsaremos sobre la tecla puertas desde ——

N . RO ENFARDADO
la pantalla principal o main. Accederemos - |

a la pantalla del mismo nombre.

SENALES
ELEVADOR

—"

cy - ik
b

2.- Desde la pantalla de las puertas \/
pulsaremos sobre la tecla de la puerta
que queremos maniobrar. Con esto
accedemos a la pantalla de movimientos -

de la misma. PUERTA

SUPERIOR

VOLVER

3.- Para realizar los movimientos de la

\ /
| MNNUAL PUERTA INFERIOR |

puerta superior el modo de
funcionamiento del elevador de palets . $340 ABIERTA
debe estar fijado en manual, sino no nos
permitird mover la puerta. Con el elevador P 3
de palets en modo manual, realizaremos
o SUBIR BAJAR
los movimientos de la puerta pulsando PUERTA PUERTA
sobre las teclas de subir o bajar puerta. S$341 CERRADA .

Para los movimientos de la puerta inferior m

no es necesario el modo manual del

elevador de palets.
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1.- Si queremos introducir un palet de

MAN.JAUT. |  centrar
modo manual desde la entrada del —_— J PALET

INTRODUCIR e
PALET f"

elevador hacia la célula de paletizado,

deberemos seleccionar las operaciones a

[“,#H =

PUERTAS (== FLEADOY

realizar en el mismo. Para ello y una vez

colocado el palet sobre el transfer de

entrada al elevador seleccionaremos la

accion a realizar. Si elegimos flejado, el

palet se introducira en la célula y se

realizara sobre el mismo el flejado.

2.- Si queremos que sobre el palet se |] CICLOS DE ENFARDADO Y |
realice solamente el enfardado,

é& QUE DESEA HACER CON EL PALET ??
pulsaremos sobre la tecla enfardado.
SI DESEA ENFARDAR INDIQUE EL PROGRAMA|
Accederemos a una pantalla de DE ENFARDA DO

confirmacién de la accion de enfardado

en la que deberemos introducir un

rogram nfar :
programa de enfardado y después PROGRAMA DE ENFARDADO

confirmar la accion pulsando la tecla
000000

enfardado.

3.- Si queremos que sobre el palet se | CICLOS DE ALEJADO Y ENFARDADO |
realice flejado y enfardado pulsaremos

éé QUE DESEA HACER CONEL PALET ??

flejado y enfardado. Accederemos a la
SI DESEA ENFARDAR INDIQUE EL PROGRAMA

pantalla de confirmacién de la accion de DE ENFARDADO

flejado 'y enfardado, en la cual

introduciremos un programa de enfardado

y después confirmar la accion pulsando la PROGRAMA DE ENFARDA DO

tecla flejado y enfardado.
=] X
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1.- Para visualizar las senales del

elevador pulsaremos sobre la tecla

sefiales elevador. Accederemos a la

pantalla de sefales del mismo.

2.- Desde

elevador podremos activar - desactivar el

la pantalla de sefales del

pesaje pulsando sobre la tecla del pesaje.
Si el estado del pesaje se ha cambiado la
representaciéon de la tecla cambiara como

se muestra en la figura.

Si volvemos a pulsar sobre la tecla del

pesaje volveremos a la posicién anterior.

CENTRAR
PALET

MAN./AUT.

INTRODUCIR
. PALET ENFARDADO

ll-" PUERTAS

/  FLEJADOY
————I* ENFARDADO

FALLO
GALIBO

00O

| SENALES ELEVADOR Y |

LR
BRIy o

ASCENSOR
MANUAL

GALIBOS
DESACTI¥YADOS

PESAJE
DESALTIVADO
]

M L

RESET
ALARMAS
PUERTAS

RECHAZAR

TRANSFER PALET

Ed

\/

SENALES ELEVADOR |

@
SER o

[V

A

ASCENSOR
MANUAL

GALIBOS
DESALTIYADDS

RESET
ALARMAS
PUERTAS

RECHAZAR
PALET

v |
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3.- Desde la pantalla de sefales

SENALES ELEVADOR
LI

podremos activar — desactivar los galibos.

. Ll
Bastara con pulsar sobre la tecla de
galibos. Al igual que en el pesaje, cada |

y . - PESAJE GALIBOS ASCENSOR
pulsacion sobre la tecla invertira el DESACTIVADOI  DESACTTIADOS MANUAL
estado de los galibos, como se muestra i
en la figura. ALARVRS

PUERTAS

RECHAZAR '
PALET

ASCENSOR
MANUAL

PUERTAS

TRANSFER PATTT

RECHAZAR

4.- Otra accion a realizar desde la 7
| CONFIRMA CION RKZHAZAR PALET |

pantalla de sefiales es la de rechazar el

palet que esta en el interior del elevador. ATENCION iiii

Para ello pulsaremos sobre la tecla SE VA A RECHAZAR Y SACAR
rechazar palet. Con ello accederemos a L‘_\‘_\ EL PALET DEL ASCENSOR.
una pantalla de confirmaciéon de la accion && DESEA CONTINUAR ??

de rechazar el palet. Si confirmamos la

accion, se rechazara el palet vy

\'L‘?ACEPTAR l
volveremos a la pantalla de senales del w

elevador. Si pulsamos sobre la tecla
volver, regresaremos a la pantalla de

sefiales sin realizar ninguna accién.
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5.- Desde la pantalla de sefiales también
podremos manejar en manual el transfer
de entrada al elevador. Pulsando la tecla
del transfer, accederemos a la pantalla de

manual del mismo.

6.- En la pantalla de manual del transfer
podremos realizar todos los movimientos
del mismo en modo manual. Al pulsar y
mantener pulsada una
movimiento del transfer, se realizara el
movimiento y la representacion de la tecla
cambiara como se muestra en la figura,

mientras se realiza el movimiento.

7.-

podremos acceder a

de

la pantalla de

Desde la pantalla sefales
manual del elevador. Bastara con activar

la tecla ascensor manual.

SENALES ELEVADOR

LT
& Ly -, =
PESAJE GALIBOS ASCENSOR
DESACTIVADO DESACTI¥ADOS MANUAL
MANUAL RESET
ALARMAS
PUERTAS
RECHAZAR
TRANGFER PALET

MANUAL TRANSFER ENTRADA ELEVADOR |

= et
g %
tecla del RODILLOS CADENAS
A SALIDA ENTRAR SURIR
< J-::*.'
E‘g" évg% e
RODILLOS CADENAS
A FLEJADO SALIR BATGR

SENALES ELEVADOR

Lol
- L (=]

PESAJE GALIBOS * SCENSOR
DESACTIVADO DESACTIVADOLY MANUAL

RESET

ALARMAS

PUERTAS
[ g RECHAZAR : !

TRANSFER PALET
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8.- Al acceder a la pantalla de manual del

ascensor  se desactiva el modo
automatico del mismo y asi podemos
realizar el movimiento de subir — bajar del
ascensor en modo manual. La
representacion del grafico del ascensor
cambiara mientras se esté realizando

algun movimiento en el mismo.

9.- Por Uultimo, desde la pantalla de
seflales podemos indicar al carro de
dematic que ha finalizado el ciclo del
elevador. Bastara con pulsar sobre la
tecla finalizar ciclo dematic. De este
modo accederemos a una pantalla de

confirmacion de la accién.

10.- Para confirmar la accién pulsaremos
sobre la tecla finalizar ciclo dematic. La
representaciéon de la tecla cambiara como
se muestra en la figura. Si por el
contrario, pulsamos sobre la tecla volver
no se realiza la accion y volvemos sobre

la pantalla de sefiales del elevador.

| MODO MANUAL ASCENSOR |

- iy

| SENALES ELEVADOR

@& @
L

ASCENSOR
MANUAL

GALIBOS
DESACTIYADOS

PESAJE
DESACTIYADO

RESET I
ALARMAS

PUERTAS

RECHAZAR ‘

PALET
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1.- Para realizar un reset general del
estado del elevador, pulsaremos primero
tecla varios de

sobre la la pantalla

principal o main. Accederemos a |la

pantalla del mismo nombre.

2.- Desde la

pulsaremos sobre la tecla reset general.

pantalla de varios
Accedemos a la primera de las pantallas
de confirmacién de la accién de reset

general del elevador.

3.- En la primera de las pantallas de

confirmacion de la accién de reset

general, nos aparece un aviso. Si
confirmamos la accion accederemos a la
segunda de las pantallas de confirmacion

de la accion de reset.

CENTRAR
PALET

MAN./AUT.

INTRODUCIR
@ . PALET ENFARDADO
ll'" PUERTAS ¢ FLEJADOY
. * ENFARDADO
| FaLO = |

SENALES

GALIBO

—  ELEVADOR

31/12/2000 10:59:59 -
3

' \ VARIOS
1

LIMPIEZA

;h] e

CALIBRAR

\ .\"-\

"] VOLVER |

STORIS
V

VA A PROCEDER A REALIZAR UN RESET GENERAL
DE TODO EL CICLO DEL ELEVADOR
ES NECESARIA SU CONFIRMACION

VOLVER
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4.- En la siguiente pantalla de
confirmacion del reset general, nos a HASTA QUE NO SE CUMPLAN LAS _
SIGUIENTES CONDICIONES NO PODRA REALIZAR
aparecen unos nuevos avisos, y si estos LA MANIOBRA DE RESETEO:
-ELEVADOR ENMANUAL
se cumplen se puede realizar la maniobra -~ASCENSOR ABAJO DEL TODO

-FOTOCELULAS E33.0,E20.4 Y E32.7 LIBRES
de reset general pulsando sobre la tecla

de aceptar. Volveremos asi a la pantalla
de varios.
4 :
v ACEPTAR ‘
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9.5.6.8 Visualizar senales de la instalacion.

1.- Para visualizar las sefales de

comunicacion de la instalacion
pulsaremos primero sobre la tecla de

varios en la pantalla principal o main.

Accedemos a la pantalla del mismo
nombre.
2.- Desde Ila pantalla de varios

pulsaremos sobre la tecla de sefiales.
Accedemos a la pantalla de tipos de

senales de la instalacion.

3.- En

sefales podemos seleccionar

la pantalla de visualizacion de
distintos
tipos de sefales. Si seleccionamos las
fotocélulas accedemos a una pantalla
donde aparece Ila ubicacion de las
mismas y su estado, rojo desactivada y
verde activada. Si elegimos los
detectores, accedemos a la pantalla de
los detectores y si pulsamos sobre la
barrera centradora nos moveremos a una
pantalla de visualizacion de las sefales

de la barrera de centrado.

MAN./AUT. CENTRAR
—— || PALET
INTRODUCIR
PALET ENFARDADO
Mr PUERTAS ¥ FLEJADO Y
—_ °* ENFARDADO
FALLO } = |
GALIBO = ELEVADOR
ALARMAS OOG@' > _com
| LYARIOS Land
31/12/2000 10:59:59 Y4

VARIOS
; 1
v
‘_7\ .
q.-\-.\"-l e

S| VOLVER |

STIDRIS

N/
[ VISUQLIZA CION DE SENALES DEL ROBOT 5 |

BARRERE -
CENTRADORA

(FOTOCELULAS
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4.- Si pulsamos sobre la tecla de senales

) .. PULSE SOBRE LA MAQUINA
de comunicacion, accedemos a una T qﬂ e QUE QUIERA VISUALIZAR:
1Y | v ] I

FIEJADORA 1

pantalla donde se muestran todas las

i

_.-""[ENFA RDADORA
L 3.

partes de la instalacién en las que se

puede ver las sefales de comunicacién.
Pulsando sobre una de las zonas,

accedemos a la pantalla de comunicacién

de la misma.

5.- En la pantalla de sefiales de

comunicacion con la zona, podemos ver

tanto las senales de entrada como las de

salida. Si la sefal se encuentra activada P p——
4 3
aparecera en color verde y si la sefal “E‘ ARRANCAR MAQUING
GIRADOR EN FLEJADO
estd desactivada aparecera en color rojo. Bl PETICION INICIO FLEJADO
E Ml FLEJAR CON CANTONERAS

TIPO DE PALET
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9.5.6.9 Visualizar seinales de galibo.

1.- Si se produce un fallo de galibo de la

. . i MAN./AUT. |  CENTRAR
instalacion aparecera en la pantalla —_— J PALET
. . . T - " ¥ 1
principal o main una representacion mrﬂ ;0' ;uucm
| paLer ENFARDADO

¢/ FLEJADOY
* ENFARDADO
1 {

grafica del mismo como se muestra en la

figura.

SENALES
==  ELEVADOR

cy - ik
fand
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1.- Desde la pantalla principal main

MAN./AUT. |  CcENTRAR ‘ -
pulsaremos sobre la tecla de alarmas. — ] PALET FLEJADO
. et | -

Esta tecla aparecera de forma an:o;ucm
. . . ENFARDADO
intermitente en caso de estar activado - PALET
algun aviso o alarma. Accederemos a la H PULRIAS ©  FLEJADO Y

* ENFARDADO

pantalla del mismo nombre.

f

SENALES
ELEVADOR

| B9
s

LI

W

2.- En la pantalla de alarmas apareceran ALARMAS

todos los avisos y alarmas que en ese No Yt

instante se encuentren activas. En el
momento en que se soluciona el
problema que origina la alarma, ésta

desaparece. Para visualizar tanto alarmas

activadas como desactivadas, podemos

pulsar la tecla de histérico. Desde esta :
. i ~ESET GALIBOS
pantalla podemos desactivar el fallo de h—j HISTPRICI=RAE hscEnsoR ‘ RN ‘

galibo del ascensor.

\/

\
3.- En esta pantalla nos aparece un HISTORICO

listado de las alarmas que se han ido |[gg Fecha Estado Texto

produciendo y el momento en que éstas
se han solucionado. Si pulsamos sobre la
tecla borrar eliminaremos todo el listado
de las alarmas que se tenia. El listado

empezara a crearse de nuevo desde ese

momento e ira almacenando las nuevas

- B soron v |
alarmas que surjan.
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1.- Desde la pantalla principal main - - _
) MAN./AUT. |  CENTRAR _ _
pulsaremos sobre la tecla de varios. — || PALET FLEJADO
Accederemos a la pantalla del mismo T INT;OI:UCIR
. ENFARDADO
nombre. Desde la pantalla de varios se ! PALET
pueden realizar varias funciones. “f T ©  FLEJADOY
- *  ENFARDADO
] R 2 ‘SE!'TIALES |
T = Losll -~  ELEVADOR
=== - E"]_!_!—
- -~ |
ausras | (OO O ey <8
YARIUS ;\\1I|
\/

2.- Si queremos salir del programa del

31/12/2000 10:59:59
robot y acceder a las aplicaciones del =
propio panel de operador, pulsaremos _

sobre la tecla salir.

;

e
| S

' caimear| (S |

-

Jrr

3.- Si pulsamos sobre la tecla de stork,

accederemos a una pantalla donde

=
figuran tanto los datos telefénicos como Q
STORK INTER IBERICA, S.A.

postales de Stork-Interibérica. Poligono Ind. Gamonal Villayuda
C/ de la Ribera S/N 09007 Burgos

Apartado 2237, 09080 Burgos
Tel. (34) 947 474 220
Fax. (34) 947 471 348
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4.- Si queremos realizar la limpieza de la

'
i
4
[

o 31112/2006 10:59:59
pantalla tactil, pulsaremos sobre la tecla '

' _:\ VARIOS
de limpieza. Esta accion nos permite _

poder limpiar la pantalla sin que al ; T}:;« Bt &
presionarla se active ninguna de las ;\\“ﬁ“ “%* L

. ., PASSWORD] [ IMPIEZA | c.n.uBRAR [ saLIR
teclas del programa de la instalacion.

5.- Si pulsamos sobre la tecla calibrar

accederemos a una rutina guiada para la

calibracion de la pantalla tactil. Antes de

poder realizar el calibrado se nos

solicitara usuario y password.

6.- Si pulsamos sobre la tecla password

accederemos a una pantalla en la que se

nos muestran los distintos usuarios

programados para la instalacion. Antes
del acceso nos pide usuario y password.
Una vez en la pantalla de password
podremos cambiar el password del

usuario con el que se ha accedido a la % ¥

misma. VOLVER
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9.5.7 Introducciéon al panel de operador TP277 del robot.

9.5.7.1 Puesta en marcha transporte de entrada.

1.- Desde la pantalla principal main

GESTICN DE
pulsaremos sobre Ila tecla de ~ PRODUCTO
CARTON ENTRE
transporte de entrada. e
Si el transporte de entrada se ha ACTIVACION
puesto en marcha, la representacion

de la tecla y el grafico del mismo
cambiara tal y como se muestra en

la figura.

E ALARMAS

Si una vez arrancado el transporte

volvemos a pulsar sobre la misma : ! SPORTE DE ENTRADA
P ! 2 i __‘7 @ OFF|
tecla, éste se parara y la
representacion de la tecla volvera a
p ‘\gESHDNDE
la inicial. PRODUCTO
CARTON ENTRE
CAPAS
ACTIVACION
MANUAL

¥ PALET CON CARGA
] Y SIN DATOS

T Ee
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9.5.7.2 Creacién de un nuevo producto.

1.- Desde la pantalla principal main

m GESTION DE
pulsaremos sobre la tecla de gestion 2 i PTDUCTO
i I CARTON ENTRE
de producto. Accederemos a una A bas

' i
. [TVACION

pantalla del mismo nombre. lUAL

%ﬂu B |
Y SIN DATOS b= TRANSPORT| CFITRADA

= ON \OFH

\/

2.- En la pantalla de gestion de - V
PRODUCTO EN FABRICACION:

producto nos aparece el producto en |

curso en ese momento y los CARRS | RESMAS POR CAPA: |
PALET METALICO: | PROGR.ENFARDADO: I
parametros del mismo. Pulsaremos LARGO PALET: [ |
ANCHO PALET: |
la tecla de editar producto. Para ALTO PALET: — o000 |-
LARGO TACO : | REFUERZO PALET I
impedir el acceso a personal no
DEJAR RESMA “

autorizado a la creacion de GIRADA EN PALET

LARGO RESMA: Real Casa de la Moneda
Fabrica Nacional
de Moneda y Timbre

EDITAR
JRTpUCTO VOLVER

productos, nos pedird usuario y
ANCHO RESMA:

clave. Una vez introducidos ALTO RESMA:

pulsaremos de nuevo la tecla y seLeccionar |

./ PRODUCTO

accederemos a la pantalla de

edicién de producto.

\/

3.- En la pantalla de edicién [Propiedades valor

modificamos las caracteristicas de

un producto existente o creamos

uno completamente nuevo. Para

modificar un producto existente,

pulsaremos en la flecha del

desplegable y seleccionaremos el

que se quiere modificar. A

continuacién, introduciremos los EPACION DE PRODUETO
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nuevos parametros del producto y

pulsaremos la tecla de grabar.

4.- Para crear un nuevo producto 2 _
Propiedades |walor |

pulsaremos primero sobre la tecla 3

desde la pantalla de edicién,

nuevo. Después teclearemos el
nombre para el nuevo producto
desde el teclado que aparecera al

pulsar sobre el campo en blanco de

la receta. Una vez introducidos los 14

valores del producto desde la tabla ﬁﬁlﬁ;

interior de la receta, solo faltara EDICION DE PRODUCTO

guardar el nuevo producto.
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9.5.7.3 Seleccidén de producto a trabajar.

1.- Desde la pantalla principal main

=, GESTION DE

pulsaremos sobre la tecla de gestion ~ PROBUCTO
CARTOI ENTRE
de producto Accederemos a una 1bas
i AC[1VACION
pantalla del mismo nombre. i g

SENBLER

Licfs] bt

| AR MAS

01 OFF % ‘
PALET CON CARGA g |

Y SIN DATOS TRANSPORTE| TRADA
7 T oN  \OFH
\/

2.- En la pantalla de gestion de = \f
PRODUCTO EN FABRICACION:

producto pulsaremos sobre la tecla |

de seleccionar producto. L | RESMAS POR CAPA: |
PALET METALICO: | PROGR.ENFARDADO: [
Accederemos a una pantalla con el LARGO PALET: I |
ANCHO PALET: | |
mismo nombre. ALTO PALET: . 0000 |
LARGO TACO : | REFUERZO PALET I
DEJAR RESMA
GIRADA EN PALET “
LARGO RESMA: @
' M Fipk Nacont
ANCHO RESMA: 0000 i Al
ALTO RESMA: 0000

| A
5 SELECCIONAR N EDITAR
; DUCTO .?ﬁ,’ PRODUCTO VOLVER

S—2Z
3.- Desde la pantalla de seleccion SELE“C"}“/"E"““““““ 1

D& |

pulsaremos primero sobre la flecha

|Propiedades valor

de la receta para que nos aparezca
el desplegable de productos
editados. Seleccionaremos un
producto de los de la lista y a
continuacién pulsaremos sobre la

tecla aceptar producto.

Accederemos a una pantalla para la
confirmacion del cambio de | ACEPTAR PRODUCT G

producto.
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4.- En la pantalla de confirmacion e Py PTo |
nos apareceran todos los 0000000000000000000000000000000000000000 [
parametros del producto GRS [0 RESMAS POR CAPA: [ 1
PALET METALICO:  [NO PROGR.ENFARDADO: | 00
seleccionado. Aceptamos el LALERILL LA 0000 | CONTRAPEADO
priim b — | RESMA CON PLASTICO
roducto nos moveremos a la LA LT T 0000
P y LARGO TACO : 0000 REFUERZO PALET [ No
pantalla de gestion de producto. Si S r—
, GIRADA EN PALET
en vez de los parametros del P
LARGO RESMA: 0000 M ?calCaNsa de la Moneda
H -abrica Nacional
producto seleccionado nos aparece R s de Moneds y Trmbre
un mensaje de aviso, es que se ha ALTO RESMA: [ oooo
. . ]

seleccion del mismo, en ese caso,
debemos pulsar sobre la tecla volver

e intentarlo de nuevo.

\ Vi
5.- En la pantalla de producto nos l”"°°“c‘° E\y‘i‘“"‘m“cm"’
aparecera el nombre del nuevo
p CAPAS: l RESMAS POR CAPA: |
producto seleccionado en la parte PALET METALICO: | PROGR.ENFARDADO: |
LARGO PALET: | |
superior, tal y como ya se ha ANCHO PALET: [
ALTO PALET: | |
comentado anteriormente. LARGO TACO : [ REFUERZO PALET [
DEJAR RESMA
GIRADA EN PALET “
LARGO RESMA: 0000 M :tarba”lcgaNs;:::;a Moneda
ANCHO RESMA: 0000 doMenech yAntes
ALTO RESMA: 0000
' &\ IDITAR
,_L,K/sfafggﬁ'%”r‘ﬁ" ,?ji,:’ PRODUCTO
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9.5.7.4 Definicién de cartéon entre capas.

1.- Desde la pantalla principal main
pulsaremos sobre la tecla de cartéon
entre capas. Accederemos a una

pantalla de colocacién del cartén.

GESTION DE
PRODUCTO

@, RTON ENTRE
CpRAS

ACTIVALION
MANLAL

SENALES ﬁﬁ
-

s = =
e _{yARJO5]] bt

¥ PALET CON CARGA

|
i

TRANSPORTE DE EP\[’RADA‘

2.- En la pantalla de colocacion de

=] oL g
\/
V

COLOCACION DE CARTON ENTRE CAPAS:

cartén pulsaremos sobre la tecla de
la capa en la que queremos se
coloque el cartén. La representacion
de la tecla cambiara a color verde.

También aparecera representado el

carton a colocar en el grafico del

palet de la pantalla. Una vez

seleccionadas las capas,

pulsaremos sobre la tecla aceptar

ALET

T

VOLVER

para confirmar el carton.

N\ /

CONFIRMACION PO ONES CON CARTON |

3.- En la pantalla de confirmacién
del cartén pulsaremos sobre la tecla
aceptar. Volveremos a la pantalla

principal con el cambio del carton

ATENCION iiii
SE VA MODIFICAR LAS POSICIONES EN LAS QUE EL
ROBOT SE DETENDRA PARA COLOCAR CARTON
ENTRE RESMAS.

¢ESTA SEGURO DE CONTINUAR CON LA MODIFICACION?

realizado.

NUEVA
DISTRIBUCION

@' ? acepian ‘

1 B e 1 Y 08 DD b b o

VOLVER ‘

ALET
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9.5.7.5 Sacar palet de puesto de carga.

1.- Desde la pantalla principal main
pulsaremos sobre la tecla de sacar
palet. Accederemos a una pantalla

de confirmacion de la accion.

2.- Si en la pantalla de confirmacién
pulsamos la tecla aceptar se sacara

el palet del puesto de

carga,
volviendo a la pantalla de gestién
del palet, donde la tecla del puesto
seleccionado cambiara su

representaciéon mientras se esté

realizando la accién. Si por el

contrario pulsamos sobre la tecla
volver no se retirara el palet del
puesto y volveremos a la pantalla de

gestion de palets.

GESTION DE
PRODUCTO

CARTON ENTRE
CAPAS

ACTIVACION
MANUAL

W P/LET CON CARGA
i | ¥ SINDATOS

<
-L“*

5 ALARMAS

e TRANSPORTE DE ENTRADA

ON OFF l

CONFIRMACION SACAR PALET ROBOT

ATENCION iii

PALETIZANDO EN ROBOT

¢éé DESEA CONTINUAR ?2?

@anEPTAR ‘

SE VA A RETIRAR EL PALET QUE
EN ESTOS MOMENTOS SE ESTA

VOLVER ‘

GESTION DE
PRODUCTO

CARTON ENTRE
CAPAS

ACTIVACION
MANUAL

PALET CON CARGA ‘
Y SIN DATOS

—

|
’

L~

f ALARMAS

—

TRANSPORTE DE EI\ITRADA |
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3.- También tenemos la opcion de
sacar el palet del puesto de carga
por la entrada de palets vacios. Para
ello pulsaremos la tecla palet a
entrada. Accederemos a una

pantalla de confirmacién de accién.

4.- En la pantalla de confirmacién
pulsaremos sobre la tecla aceptar y
el palet se sacara de la instalacion
por la entrada de palets vacios.
Mientras se esta realizando Ila
accion, la tecla de palet a entrada
cambiara su representacion en la
pantalla principal tal y como se
muestra en la figura. Si no
confirmamos la accién y pulsamos
sobre la tecla volver, regresamos a
la pantalla principal si retirar el palet

del puesto de carga.

GESTION DE
PRODUCTO

CARTON ENTRE
CAPAS

ACTIVACION
MANUAL

=% o
~L\«

5 ALARMAS

PALET CON CARGA
Y SIN DATOS

CONFIRMACION SACAR PALET A ENTRADA

ATENCION iiii

SE VA A RETIRAR EL PALET QUE
EN ESTOS MOMENTOS SE ESTA
PALETIZANDO EN ROBOT PARA LA ENTRADA.

é& DESEA CONTINUAR ??

VOLVER

GESTION DE
PRODUCTO

CARTON ENTRE
CAPAS

ACTIVACION
MANUAL

I
e P n i
'“" b
P 4 ALARMAS
1
PALET CON CARGA % ; ;
Y SIN DATOS = TRANSPORTE DE ENTRADAI
=I I_/" ON OFH
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1.- Desde Ila entrada de palets
vacios podemos introducir palets
con producto a la instalacién. En el
momento en que la barrera de
entrada detecta el palet nos salta la
siguiente pantalla: alarma: palet con
carga sin datos.

Verificados los avisos de la pantalla
pulsaremos sobre la tecla aceptar
para introducir los datos.
Accederemos a la pantalla de palet

con carga detectada en la entrada.

2.- En esta pantalla debemos
introducir el numero de alturas que
tiene el palet y pulsar sobre la tecla
aceptar. Con esto se introducira el
palet y volveremos a la pantalla

principal.

3.- Si desde la pantalla de alarma:
palet con carga sin datos pulsamos
sobre la tecla volver, regresamos a
la pantalla principal donde nos
aparecera una tecla intermitente con
el aviso de palet con carga sin
datos. Desde esa tecla accederemos
a la pantalla de palet con carga

detectada en la entrada.

ALARMA: PALET CON CARGA SIN DATOS

SE ESTA INT RODUCIENDO UN PALET CON CARGA COMO
SI FUERA UN PALET VACIO (SIN DATOS DE LA CARGA).

1-VALIDE LOS DATOS DE CARGA DEL PALET.

2-COMPRUEBE QUE LAS DOS FOTOCELULAS DE LA
BARRERA ESTAN CORRECTAMENTE ENFOCADAS.

3-PULSE EL BOTON ACEPTAR QUE APARECE A
CONTINUACION.

o= 4 pesPTAR

VOLVER

A 7
PALET CON CARGA DETEC\AJO EN LA ENTRADA |

\4
INTRODUZCA EL N° DE ALTURAS QUE TIENE EL PALET:

o0

- Compruebe que las fotocélulas del palet vacio estén bien enfocadas.

- Compruebe que el producto seleccionado se corresponde con el producto

existente en &l palet.

- Si se esta introduciendo dos palets remontados pero vacios, introduzca 0 en el

niimero de alturas y compruebe que la altura del palet en la receta es correcta.

s
&= accrar

ALARMA: PALET CON CARGA SIN DATOS

SE ESTA INT RODUCIENDO UN PALET CON CARGA COMO
SI FUERA UN PALET VACIO (SIN DATOS DE LA CARGA).

1-VALIDE LOS DATOS DE CARGA DEL PALET.

2-COMPRUEBE QUE LAS DOS FOTOCELULAS DE LA
BARRERA ESTAN CORRECTAMENTE ENFOCADAS.

3-PULSE EL BOTON ACEPTAR QUE APARECE A
CONTINUACION.

b
7 acePiar
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4.- Si desde la pantalla de alarma:
palet con carga detectado en la
entrada pulsamos sobre la tecla
volver, regresamos a la pantalla
principal donde nos aparecera una
tecla intermitente con el aviso de
palet con carga en la entrada. Desde
esa tecla accederemos a la pantalla
de palet con carga detectada en la

entrada.

GESTION DE
PRODUCTO

CARTON ENTRE
CAPAS

ACTIVACION
MANUAL

el P
VARIOS | it

r

ALARMAS

TRANSPORTIE—DE ENTRADA
o0 oel

PALET CON CARGA DETECTADO EN LA ENTRADA

INTRODUZCA EL N® DE ALTURAS QUE TIENE EL PALET:

o0

- Compruebe que las fotocélulas del palet vacio estén bien enfocadas.

- Compruebe gue el producto seleccionado se corresponde con el producto

existente en el palet.

- Si se estd introduciendo dos palets remontados pero vacios, introduzca 0 en el

nimero de alturas y compruebe que la altura del palet en la receta es correcta.

Qf ACEPTAR

GESTIOM

PRODUCTO

CARTON ENTRE
CAPAS

ACTIVACION
MANUAL

o =
A

L ¥

) : L' ;
VARIOS | w8

ALARMAS

TRANSPOR_TE—DE ENTRADA
ON OFF
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9.5.7.7 Visualizar senales.

1.- Desde la pantalla principal main
pulsaremos sobre la tecla senales.
Accederemos a una pantalla del

mismo nombre.

2.- En la pantalla de visualizacion de
sefales pulsaremos sobre la tecla
de detectores, fotocélulas o barrera.
Al pulsar sobre wuna de ellas
accederemos a la pantalla de

visualizacion de la misma.

3.- En la pantalla de visualizacién
del elemento elegido, podemos ver
las sefales que estan activas (en
verde) en ese momento y las que no
(en rojo). En la visualizacion de
detectores podremos ver también la
descripcion de cada uno de los

mismos.

GESTION DE
PRODUCTO

CARTON ENTRE
CAPAS

ACTIVACION
MANUAL

;ENAEEF ﬁ
9 ol
vabIgk | i
 —. Al.ARJMAS
PALET
0N OFF
PALET CON CARGA 0
Y SIN DATOS TRANSPORTE [t ENTRADA
T I_/ ON JIEF}
\__/

i V

‘ VISUALIZACION DE SENALES DEL ROBOT |

T
o R
e

SEVALES DE
COMUNICACION

q

Jeeccosces

BARRERA

%LM;

$116-MESA RECOGIDA ARRIBA
5117-MESA RECOGIDA ABAJO

5210-GIRADOR ENTRADA PARAR
S$211-GIRADOR ENTRADA LENTO
$212-GIRADOR SALIDA LENTO
5213-GIRADOR SALIDA PARAR

§) e

- ’j
-\
-

=1
—
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9.5.7.8 Visualizar seinales de comunicacion.

1.- Desde la pantalla principal main
pulsaremos sobre la tecla senales.
Accederemos a una pantalla del

mismo nombre.

2.- En la pantalla de visualizacion de
sefales pulsaremos sobre la tecla
de sefiales de comunicacion.
Accederemos a la pantalla de

seleccién de la maquina.

3.- En la pantalla de seleccién de
maquina elegiremos la maquina de

la que queremos ver las senales.

GESTION DE
PRODUCTO

CARTON ENTRE
CAPAS

ACTIVACION
MANUAL

ml
F'ALHA @:ENALE F ﬁ

A | L“‘

.AIJMAS

2 ON OFE % ‘

¥ PALET CON CARGA &
¥ SIN DATOS TRAI\ISPORTE e ENTRADA}
=| L/ ON ‘J_FL7

PULSE SDBRE LA MAQUINA
QUE QUIERA VISUALTZAR:
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4.- Seleccionada la maquina nos
aparecera una pantalla con las
seflales de comunicacion con la
misma, activadas las que aparecen
en verde y desactivadas las que

aparecen en rojo.

COMUNICACION STORK - ENFARDADORA |

?

PERMISO DE ACCESO 0
PERMISO INTRODUCIR PALET 0
PALET RECIBIDO (1]
PETICION PALET A FLEJADORA 2 0
PERMISO RECIBIR PALET POR SALIDA
PALET RECIBIDO POR SALIDA

-]

PETICION DE ACCESO

ARRARCAR MAQUINA

ENVIO PALET A ENFARDADORA
PERMISO SACAR PALET

PALET RECIBIDO EN FLEJADORA 2
PROGRAMA DE ENFARDADO

ENVIO A ENFARDADORA POR SALIDA

-]
(=]

0!

=
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9.5.7.9 Reseteo de resmas.

1.- Si por cualquier motivo hay que

retirar una resma ya colocada y
contabilizada de Ila mesa de
recogida, se podrad hacer pero

inmediatamente habra que resetear
esa pieza para que el robot pueda
seguir trabajando de manera
correcta. Para ello pulsaremos sobre
la tecla activacion manual desde la
main.

pantalla principal o]

Accederemos a la pantalla de

activaciones manuales.

2.- Desde la pantalla de activaciones
manuales pulsaremos la tecla de
reset resma en recogida. Aparecera
una pantalla de confirmacién de la

accion.

3.- En la pantalla de confirmacién
nos aparece un mensaje de
advertencia de la accion a realizar.
Si  confirmamos Ila accién se
reseteara la sefial de la resma y
volveremos a la pantalla de
activaciones manuales. Si por el
contrario pulsamos sobre la tecla
volver no se realizara el reseteo y

volveremos a la pantalla anterior.

GESTION DE
PRODUCTO

CARTON ENTRE
CAPAS

\CTIVACION
METpAL

r [ sENa TIEs V‘i

e
& ol
: Ei vaRjiof] o

4 ALRRMAS

e PALET CON CARGA ‘ % ;‘;:I;I

Y SIN DATOS L= TRANSPORTE D ENTRADA
=| I/ ON m

g ]

| b |

/

ACTIVACIONES MANUALES:

ETIQUETADO

)

VOLVER

s

LT 7
CONFIRMACION RESET\E%MA EN RECOGIDA
\4

ATENCION iiii
SE VA A RESETEAR LA SENAL DE RESMA EN RECOGIDA.

¢éé ESTA SEGURO DE HABER RETIRADO LA RESMA DE LA
MESA DE RECOGIDA 2?

- ACEPTAR

VOLVER
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9.5.7.10 Anulacién de etiquetado.

1.- Si no se desea que la instalacién

GESTICN DE
coloque etiquetas a las resmas a __PRODUCTO
. . L, CARTON ENTRE
paletizar, se tiene la opcidon de CAPAS
anular  etiquetado. Para ello Rl
pulsaremos desde la pantalla Eﬂ%
SENALES
principal la tecla de activacion o
vAR[iOF ] b
manual. Accederemos a la pantalla
ALERIMAS

de activaciones manuales. - SACAR ' | ' :
- ON EI =
iii § PALET C(lNCARGA. %;];I

0 TRANSPORTE Df ETRADA
: ON Fr|

i\ /
V

2.- Desde la pantalla de activaciones

manuales pulsaremos la tecla de
etiquetado activado. Si se ha

completado la accién de anular el

etiquetado la propia tecla cambiara

su representacion a color rojo. Si

volvemos a pulsar sobre la tecla 7 = — i ,

: e . L ' e TS ETIQUETADO
volveremos a la situacion inicial y si CfIVADO
que se realizara el etiquetado. sl

= o
L/
B =1 \ /

ETIQUETADO
DESACTIVADO

RESET RESMA
EN RECOGIDA
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1.- En la pantalla principal o main
pueden aparecer distintos simbolos
a fin de tener informaciéon al
momento del sistema.

En la pantalla se muestran dos
zonas diferenciadas de la
instalacién, la zona de flejado y la
de paletizado. Si una zona se
encuentra en modo automatico,

aparecera enmarcada en verde en la

g PALET CON CARGA
Y SIN DATOS

| B
g===TRANSPORTE DE ENTRADA

GESTION DE
PRODUCTO

CARTON ENTRE
CAPAS

MANUAL

4 ALARMAS
|

ON OFF

ACTIVACION

|

pantalla principal o main.

Si una de las puertas de la instalacion se encontrara abierta, aparecera

representada en color rojo en el panel de operador.

También apareceran representados los palets que contengan los distintos tramos

de palets de la instalacion, asi con el movimiento a realizar por los mismos de un

tramo a otro. Estos movimientos vendran representados con flechas.

El estado del robot también aparece representado con graficos del mismo con los

siguientes colores:

Gris Robot parado
Verde Robot ejecutando programa
Rojo Alarma en robot.
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1.- Desde la pantalla principal main
GESTION DE

pulsaremos sobre la tecla de _ PRODUCTO

. CARTON ENTRE
alarmas. Esta tecla aparecera de CAPAS
forma intermitente en caso de estar ACTIVACION

aviso o alarma.
del

activado algun
Accederemos a la pantalla

mismo nombre.

2.- En la pantalla de alarmas
apareceran todos los avisos vy
alarmas que en ese instante se

encuentren activas. En el momento
en que se soluciona el problema que
origina la alarma, ésta desaparece.
tanto  alarmas

Para visualizar

activadas como desactivadas,

podemos pulsar la tecla de historico.

3.- En esta pantalla nos aparece un
listado de las alarmas que se han
ido produciendo y el momento en
que éstas se han solucionado. Si
pulsamos sobre la tecla borrar
eliminaremos todo el listado de las
alarmas que se tenia. El listado
empezara a crearse de nuevo desde
ese momento e ira almacenando las

nuevas alarmas que surjan.

MANUAL

Wi g

Al ARM@:
1

e TRANSPORTE O ENTRADA ‘
FF

ON

\/

\Y4
| ALARMAS ‘
Ne  [Texto \
- - 1
H ORI ==l VOLVER
ke
N .
HISTORICO ‘
N° [Fecha [EstadolTexto

m BORRAR

VOLVER
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1.- Desde la pantalla principal main

GESTION DE
pulsaremos sobre la tecla de varios. _ PRODUCTO
CARTON ENTRE
Accederemos a la pantalla del CAPAS
mismo nombre. Desde la pantalla de ACTIVACION
MANUAL
varios se pueden realizar varias ; B
Y
funciones. (on oref 11 ey :
= el _Tanios) | T
S P MAS

=3

=1

— TRANSPORTE Df ENTRADA
ON  JFF

\/

pre

2.- Si queremos salir del programa

31/12/2000 10:59:59 -

del robot y acceder a |las VARIOS

. . . F/ \
aplicaciones del propio panel de , L\
operador, pulsaremos sobre la tecla \

. 7~ |
salir. 2l wad %" =z

LIMPIEZA CALIBRAR) @U -

4

3.- Si pulsamos sobre la tecla de
stork, accederemos a una pantalla
donde figuran tanto los datos

telefébnicos como postales de Stork- STORK INTER IBERICA, S.A.

Poligono Ind. Gamonal Villayuda
T C/ de la Ribera S/N 09007 Burgos
Interibérica. Apartado 2237, 09080 Burgos
Tel. (34) 947 474 220
Fax. (34) 947 471 348

VOLVER
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4.- Si queremos realizar la limpieza
de la pantalla tactil, pulsaremos
sobre la tecla de Iimpieza. Esta
accion nos permite poder limpiar la
pantalla sin que al presionarla se
active ninguna de las teclas del

programa de la instalacién.

5.- Si

calibrar accederemos a una rutina

pulsamos sobre la tecla

guiada para la calibracion de la

pantalla tactil. Antes de poder
realizar el calibrado se nos solicitara

usuario y password.

6.- Si

password

pulsamos sobre la tecla
accederemos a una
pantalla en la que se nos muestran
los distintos usuarios programados
para la instalacion. Antes del acceso
nos pide usuario y password. Una
vez en la pantalla de password
podremos cambiar el password del
usuario con el que se ha accedido a

la misma.

31/12/2000 10:59:59
. e

VARIOS

7

-

. = J Vg
INTER IBERICA FOOD

\ VOLVER

31/12/2000 10:59:59 |
: L

VARIOS

| PASSWORD

Usuario 'Contraseﬁa IGrupo

Tiempo de descor|

>

VOLVER ‘
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9.6 PUESTA EN MARCHA DEL ROBOT.

9.6.1 Principios generales de seguridad.

Este apartado no trata de como se diseria el sistema de seguridad
ni de como instalar los equipos relacionados con la seguridad. Estos
temas se tratan en los Manuales de producto suministrados con el
sistema del robot. De todos modos, antes de intentar hacer funcionar el

sistema del robot debera tener en cuenta que:

. Cualquier manipulador (robot) en movimiento es una maquina
potencialmente letal. Durante su funcionamiento puede realizar
movimientos inesperados y, en ocasiones, aparentemente
irracionales. Sin embargo, todos los movimientos se realizan con
una fuerza extraordinaria y pueden causar lesiones graves al
personal y/o dafios en los equipos que se encuentran cerca del
area de trabajo del manipulador.

. Dado que el sistema de brazos del manipulador tiene un peso
elevado, especialmente en los modelos del manipulador de
mayor tamario, existe peligro so los frenos de retencion de ejes
estan desconectados, averiados o desgastados o si no funcionan
correctamente por cualquier otro motivo. Por ejemplo, la caida
del sistema de brazos del IRB 7600 puede causar la muerte o

lesiones graves a una persona que se encuentre debajo.

Este capitulo describe los procedimientos y principios de
seguridad que debe tener en cuenta al utilizar un robot o sistema de
robots. Debe seguir unos pocos principios sencillos para poder utilizar el

sistema del robot de forma segura:

. Utilice siempre el sistema del robot en modo manual si hay

alguien dentro.
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E Llévese siempre consigo el FlexPendant (unidad de
programacion) al entrar en el espacio protegido, de forma que

tenga siempre el control del robot.

o Tenga cuidado con cualquier elemento que esté girando o en
movimiento, como Uutiles de fresado o sierras. Asegurese de

detenerlos antes de acercarse al robot.

E Tenga cuidado con las superficies calientes, tanto de las piezas
de trabajo como del sistema del robot. Los motores del robot
pueden alcanzar temperaturas bastante elevadas si se mantienen

en funcionamiento durante periodos prolongados.

. Tenga cuidado con las pinzas y los objetos sujetos por éstas. Si
la pinza se abre, la pieza de trabajo puede caer y causar lesiones
y dafos a los equipos. La pinza puede tener una fuerza
considerable y también puede causar lesiones si no se maneja de

una forma segura.

E Tenga cuidado con los sistemas hidraulicos y neumaticos y los
componentes eléctricos con tension. Incluso tras desconectar la
alimentacion, la energia residual presente en estos circuitos

puede ser muy peligrosa.

9.6.2 Sequridad en el modo manual.

El modo manual se utiliza mas frecuentemente durante la creacién

de programas y la puesta en servicio de un sistema de robot.

En el modo manual se debe presionar el dispositivo de

habilitacion para activar los motores del robot.
Existen dos modos manuales:

° El' modo manual a velocidad reducida, denominado

normalmente “modo manual”.
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° El modo manual a maxima velocidad.

En el modo manual a velocidad reducida, el robot sdélo puede
funcionar a la velocidad reducida de 250mm/s o menos. Debe utilizarse

esta velocidad manual siempre que trabaje dentro del espacio protegido.

En el modo manual a maxima velocidad, el sistema puede
funcionar a su maxima velocidad que depende de su velocidad
programada. Este modo se utiliza a la hora de comprobar programas y
solo debe utilizarse mientras no haya nadie dentro del espacio protegido
y solo por parte de personal con formacion especifica que sea bien

consciente de los riesgos que implica.

Todos los mecanismos de paro protegido del modo automatico se

omiten durante el funcionamiento en modo manual.

En el modo manual, todos los motores del robot son activado por
el dispositivo de habilitacion del FlexPendant (unidad de
programacion). De esta forma, el robot sélo puede moverse siempre y
cuando el dispositivo esté presionado. El dispositivo de habilitacion se
ha disefiado de forma que sea necesario presionar su pulsador hasta la
mitad de su recorrido para activar los motores del robot. Tanto en la
posicion en la que el pulsador esta presionado al maximo o liberado

totalmente, el robot esta inmovilizado.

El boton hold to run permite la ejecucion paso a paso o la
ejecucion continua en el modo manual. Recuerde que el movimiento no
requiere el boton hold to run, independientemente del modo de

funcionamiento.

9.6.3 Sequridad durante el modo automatico.

En el modo automatico, el dispositivo de habilitacion esta
desconectado, de forma que el robot puede moverse sin intervencion

humana.
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Todos los mecanismos del paro protegido general, los de paro
protegido automatico y los del paro protegido superior estan activados

durante el funcionamiento en modo automatico.

Las complicaciones durante un proceso no solo pueden afectar a
una célula de robot determinada, sino a toda una cadena de sistemas
incluso si el problema procede de una célula determinada. Se debe
poner el maximo de atencién durante este tipo de complicaciones, dado
que la cadena de acontecimientos podria dar lugar a operaciones
peligrosas no previstas durante el funcionamiento de una célula de robot
individual. Todas las acciones correctoras deben ser realizadas por
personal que tenga un conocimiento profundo de la totalidad de la linea

de produccidn, no sélo del robot que funcione incorrectamente.

9.6.4 FlexPendant (unidad de programacién).

El FlexPendant (denominado en ocasiones TPU o unidad de
programacion) es un dispositivo que maneja muchas de las funciones
relacionadas con el uso del sistema de robot, como ejecutar programas,

mover el manipulador, crear y editar programas de aplicacion, etc.

El FlexPendant se compone de elementos de hardware, como
botones y un joystick, y de software. EI FlexPendant se conecta al

modulo de controlador a través de un cable con conector integrado.

o A continuacion se enumeran las partes principales del

FlexPendant.

A Conector.
B Pantalla tactil.

C Pulsador de paro de

emergencia.
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D Dispositivo de habilitacion.
E Joystick

F *Botones hold to run

* No disponibles en los sistemas suministrados después de 2005

o El FlexPendant cuenta con varios botones de hardware, cuatro de

ellos son programables y otros cuatro estan preprogramados.

A " Tecla programable 1.

B * Tecla programable 2.

I o T =

C * Tecla programable 3.

D * Tecla programable 4.

E Botéon INICIAR. Inicia la ejecuciéon del

programa. En los sistemas que no cuentan

T— b M m
‘IIIT

con botones hold-to-run, se usa también

para la funcion hold-to-run.

F Boton RETROCEDER un paso. Ejecuta el programa una
instruccidon hacia atras. En los sistemas sin botones hlod-to-run,

este botén se usa para la funcién hold-to-run.

G Botén AVANZAR un paso. Ejecuta el programa una instruccion
hacia delante. En los sistemas sin botones hold-to-run, este botoén

se usa también para la funcion hold-to-run.

H Boton DETENER. Detiene la ejecucion del programa.
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Pare protegide
Parado (Velooidad 108%)

o En la figura se
muestran los
elementos tactiles
de la pantalla tactil

del FlexPendant. The heartl

of Robotessy

A Menu ABB.

Este menu permite seleccionar elementos tales como: HotEdit,
FlexPendant Explorer, Entradas y Salidas, Movimiento, Ventana
Produccion, Datos de programa, Editor de programas, Copia de

seguridad y restauracion, Calibracion, etc.

B Ventana de operador.

Esta ventana muestra mensajes del programa.

C Barra de estado.

Esta barra muestra informacion sobre el sistema y sus mensajes.
D Boton CERRAR.

Al tocar el boton CERRAR se cierra la vista o aplicacion que esté

activa actualmente.
E Barra de tareas.
La barra de tareas muestra todas las vistas y aplicaciones abiertas.

F  Menu de configuracion rapida.

9.60



ROBOT RESMAS

FUNCIONAMIENTO Y MANEJO
FNMT (BURGOS) V.2 STORIS

Este menu contiene valores sobre el movimiento y la ejecucion de

programas.

9.6.5 Modo de funcionamiento actual.

Compruebe la posicion del selector de modo del controlador o bien
la barra de estado del FlexPendant. Los cambios de modo de

funcionamiento también se registran en el registro de eventos.

El selector de modo de funcionamiento debe estar en la posicién

mostrada en la figura siguiente:

D C D

AN W
@) I o o

A B

A  Selector de modo de dos posiciones.
B Selector de modo de tres posiciones.
C Modo automatico.

D Modo manual a velocidad reducida.

E Modo manual a maxima velocidad.
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En el FlexPendant el modo de funcionamiento actual puede verse
en la barra de estado. A continuacion aparece un ejemplo de la barra de

estado:

i

A 13 B‘;Hanﬂual (Dparo protegido ) MI

T
Rwpp C)5¥s5_07_EN_ES_FI(SEVST-W-.) ([ JParade {(¥elocidad 100%)

Ventana de operador

Modo de funcionamiento

Sistema activo

Estado del controlador

Estado del programa

TImigln|m| =

Unidades mecanicas, con la activa resaltada

9.6.6 Puesta en marcha en el modo automatico.

ATENCION. Al ponerlo en marcha en modo automatico, el robot
puede moverse sin ninguna advertencia previa. Asegurese de que no

hay nadie en el espacio protegido antes de activar la alimentacion.

Ponga en marcha el sistema de robot en modo automatico para
reanudar o iniciar automaticamente un proceso o un programa. Utilice el
modo manual en el caso de los sistemas de robot que no hayan sido
puestos aun en produccion o para cualquier otra tarea que necesite

realizar y que requiera el modo manual.

Puesta en marcha en modo automatico:

1 Actue el selector de modo en la posicion de
funcionamiento automatico (botonera moddulo de

control).
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2 Encienda la alimentacién principal. Para ello, T /L\
situe el interruptor en la posicion de encendido de ”I\E/;
la botonera del médulo de control.

()
( :)J

Botones del module de control

3 ¢ Se puso en marcha el sistema sin errores?
En caso positivo, ha completado el procedimiento.

De lo contrario anule la operacion.

4 Después de la puesta en marcha, el sistema
se encuentra normalmente en estado de espera
segura, con los motores apagados y en espera de

mas acciones.

Reanudaciéon manual del proceso:

Siga este procedimiento para reanudar manualmente el programa

si el sistema no esta configurado para el reinicio remoto.

1 En la botonera del médulo de control, presione
el botéon motores ON (botonera del moddulo de
control) para activar los motores del robot.

2 En el FlexPendant presione el botén INICIAR

para inicio de programa.

3 ¢Se inicié el programa sin errores? En caso

positivo, ha completado el procedimiento. En caso

contrario, consulte la documentacion de centro de

produccién o su célula para indicaciones de fallo.
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9.6.7 Puesta en marcha en el modo manual.

Ponga en marcha en el modo manual si no hay ningun proceso o
programa que deba reanudarse o iniciarse, o bien cuando necesite
realizar operaciones que no son posibles en modo automatico, como la

edicion de programas y los movimientos.

Puesta en marcha en modo manual:

1 Situe el selector de modo (botonera del mdédulo

de control) en la posicion de modo manual.

2 Encienda la alimentacién principal. Para ello, T 1
situe el interruptor de la botonera del mddulo de : j
control en la posicion de encendido. i

3 ¢Se puso en marcha el sistema sin errores? En
caso positivo, ha completado el procedimiento. En
caso contrario, consulte la documentacion de
centro de produccion o su célula para indicaciones

de fallo.

4 Después de la puesta en marcha, el sistema se
encuentra en un estado de espera segura, en

espera de mas acciones.

9.6.8 Ejecuciéon de programas en el modo automatico.

En esta seccidon se detalla como ejecutar programas en el modo

automatico. Para ello debe seguir los siguientes pasos:

1 Cambie el robot al modo automatico desde la

botonera del médulo de control.
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2 ATENCION. Antes de poner en marcha el
robot, tenga en cuenta la informacion de seguridad
de la seccion.

3 Seleccione el programa que desea ejecutar. La
forma de cargar un programa se detalla mas

adelante en su seccién correspondiente.

4 Seleccione en que modo desea iniciar el

programa y realice el inicio.

5 Presione el botdn de iniciar del
FLEXPENDANT.

9.6.9 Ejecucion de programas en el modo manual.

En esta seccidon se detalla como ejecutar programas en el modo

manual. Para ello debe seguir los siguientes pasos:

1 Cambie el robot al modo manual desde la

botonera del médulo de control.

2 ATENCION. Antes de poner en marcha el
robot, tenga en cuenta la informacion de seguridad
de la seccion.

3 Seleccione el programa que desea ejecutar. La
forma de abrir un programa se detalla mas

adelante en su seccidn correspondiente.

4 Seleccione en qué modo de ejecucion o paso a

paso desea iniciar el programa.

5 Presione y mantenga presionado el dispositivo
de habilitacion y presione a continuacién el botén
de inicio del FLEXPENDANT.
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9.6.10 Carga de un moédulo existente.

En este apartado se describe como cargar un médulo creado

anteriormente. Los pasos a realizar son los siguientes:

1 Sobre la pantalla tactil del FlexPendant despliegue el menu

Pare peotegide
Parado (Velockdad 108%)

e

2 En el menu ABB toque sobre Editor de Programas.

e Manual SR : Paro protegido S E] NS
F oY) .= Sr:S_HT_EH_ES_fI{SE'i‘ET W) Parade (¥elocidad 100%) x

#  Edicién en marcha !-"- Copia seg./ restaur.

& Entradas y Salidas <7 calibracién

f:.";i Movimiento #”  Panel de control

% Editor de programas &0 %  Bloquear pantalla

£ Datos de programas 4 Informacién del sistema

&  Ventana de produccién P" Registro de eventos
II I t.]  FlexPendant Explorer
‘ﬂ Cerrar Sesion @ Reiniciar

[
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3 En la pantalla emergente nos aparecen las instrucciones del

ultimo médulo cargado. Tocamos sobre Moédulos.

r e Maniual Paro protegido [
E_’lh=== ][ %I 5?:5_I]T_EN_E5_F.][5EHST—W-.._] Parado (¥elocidad 100%) ][ X ]

fk‘il'«lE-'|.l.|IP'r|:|g||'..'amrlllerma en T_ROBL/MainModule /main

Tareas y programas = W m=a
i PROC main ()
|:||:||:|HQVEJ p30, v1000, z50, tooll;

rModuhos - Rutinas v |

o Movel, p40, w1000, 250, toolO;

10 Moved p20, w1000, 250, ool

4 En la siguiente pantalla tocamos sobre archivo y sobre cargar
programa.

(3 Manusal Paro protegidoe
[ }h=== ][ %I Sysk OT_EN_ES_ FI(SEWST-W-.) Pa‘al:l:u (velacidad 1000h) E]][ X ]

Abrir - C:/Data/Sys5_07_EN_FES_FI/HOME/ NewProgramfName

= B Module Files (*.mod) v
e ) R
Mombre : Tipo laldel

[ Mainvodule.mod Archivo mod

. ® % oK Gl
(e | % |

A continuacion buscamos el médulo que se desea cargar.
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5 Toque OK para cargar el médulo seleccionado.

El médulo se carga.

9.6.11 Copia de seguridad.

Se recomienda hacer una copia de seguridad del sistema:
E Antes de instalar una nueva versién de RobotWare.

. Antes de hacer cualquier cambio importante en las instrucciones

y/o parametros, para permitir la recuperacion de los datos anteriores.

. Después de hacer cualquier cambio importante en las
instrucciones y/o parametros y comprobar los nuevos valores, para

poder guardar los nuevos valores correctos.

Para realizar la copia de seguridad se deberan seguir los

siguientes pasos:

1 Sobre la pantalla tactil del FlexPendant despliegue el menu
ABB (A).

Pare protegide
Parado (Velocsdad 106%)

The hearts

"
of Robotes™
Wi
N y
3 w
)




ROBOT RESMAS

FNMT (BURGOS) V.2 FUNCIONAMIENTO Y MANEJO STORIS
2 En el menu ABB toque sobre Copia de seguridad y
Restauracioén.
[ Ak BB D F'f || manoal Faro protegido [E]
i LIPEP -'Q Sys5 07 _EM ES FI[SEVST-W-..) Parade {(Welocidad 100%%) = >< ]

% Edicion en marcha ¥ copia seq./ restaur =21

& Entradas y Salidas <7 calibracién

-:‘i.r Movimiento é"y Panel de control

" Editor de programas % Bloquear pantalla

5 Datos de programas % Informacién del sistema

B‘ Ventana de produccion ‘P- Registro de eventos

DD |:| i FlexPendant Explorer
..l Cerrar Sesién 8] Reiniciar
L |

3

En el menu Copia de seguridad y Restauracién toque sobre
Copia de seguridad sistema actual.

JL ERER || G Manual Paro protegido (]
FLEPEP k‘ﬁ Sys5 OF EN_ES FI[SEVST-Wi-.) Parado (¥elocidad 100%w) X
L3 Copia de sequridad y restauracicn

Para hacer una copia de seguridad del sistema actual o restaurar un sistema anterior,

seleccione el icono correspondiente.

L .

Copia seguridad sis, actual,., Restaurar sistema...

| - Copi I
‘-'. g:;.?resl:ﬂ.lr! i ) el
S .
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Aparece una pantalla que muestra la ruta seleccionada.

ik ipEp ey ranial Paro protegidn m :
Y [ ] ) @ Sya5 07 _EN_ES_FI{SEVST-W-.) Parade (¥elocidad 100%) : X
L2 Copia de seguridad de sistema actual

Togue Copia de sequridad para guardar todos los mddulos v pardmetros del sistema
en la carpeta seleccionada.

Carpeta de copia de seguridad:
Backup_20060214 | |

Ruta de copia de seguridad;
iC: JData/Sys5_07_EN_ES_FL/BACKLUIP/

La copia de sequridad se crears en:
IC:/Data/Sys5_07_EN_ES_FI/BACKUP/Backup_20060214;

‘.L EEFIE )
' seg, freskaur

Si la ruta de copia de seguridad mostrada es correcta, toque
Copia de seguridad para realizar la copia de seguridad en el directorio
seleccionado. Se crea un archivo de copia de seguridad cuyo nombre se

construye a partir de la fecha actual.

Si la ruta de la copia de seguridad mostrada no es correcta, toque
sobre ...... a la derecha de la ruta de la copia de seguridad y seleccione
un directorio. A continuacion, toque Copia de seguridad. Se crea una

carpeta de copia de seguridad cuyo nombre se construye a partir de la

fecha actual.

9.6.12 Restauracion del sistema.

Se recomienda hacer una restauracion del sistema:

. Si sospecha que el archivo de programa esta dafiado.
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. Si alguno de los cambios realizados en las instrucciones y/o
valores de los parametros no han dado un buen resultado y desea

recuperar los valores anteriores.

Para realizar la restauracion del sistema se deberan seguir los

siguientes pasos:

Pare protegide
paxado (velnckdad 100%) : 1 Sobre la pantalla

tactil del FlexPendant

despliegue el menu ABB
(A).

The he 1(’[

of Rcoo'aca r
1», -
LR
N
)

n—
-

2 Toque sobre Copia de seguridad y Restauracion.
Y]] Manual i ) Faru prutegdu : o~
[ LY [ ]| l!%]{ s,ras__u?_EH_ES_FI{EErST W-.)  Porade (Welocidad 100%3) m![ x
t Edicion en marcha t,'é Copia seq./ restaur.
& Entradas y Salidas <7 calibracién
.':';'.d Movimiento 6{9 Panel de control
% Editor de programas %5 Bloquear pantalla
“  Datos de programas 4 Informacién del sistema
tana de produccién P‘ Registro de eventos
n . FlexPendant Explorer
Cerrar Sesion @ Reiniciar
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3 En el menu Copia de seguridad y Restauracién toque sobre

Restaurar sistema.

AL BB BP Manual Paro protegido
If‘.l IIL\'@][ Sys5 OF EM ES FI[SEWST-W-.) Parado (Veloddad 1000g) mI >( I
L Copia de seguridad y restauracidn

Para hacer una copia de seguridad del sistema actual o restaurar un sistema anterior,

seleccione el icono correspondiente.

Copia sequridad sis, actual.,, Restaurar sistema...

LI

Aparece una ventana que muestra la ruta seleccionada.

4k B IR # '_ Maniial Pari protegidoe 7]
[, '“'-Idﬁ Sys5_07_EN_ES_FI{SEVST-W-.) Parade (Velcidad 100%) 2] X

Ii.i ' Restaurar sistema

Togue Restaurar para restaurar la copla de seguridad seleccionada,

Despues de la restauracion se produce un arrangue en caliente.,
Perdera todos los cambios no guardados en los parametros del sistema
v en los mddulos.

Carpeta de copia de seguridad:
k::j'DatEI{S]rSS_D?_EN_EE_F BACKLIPY s

ool : I
L2 seq, [restaur E:‘h
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Si la carpeta de copia de seguridad mostrada es correcta, toque
Restaurar para realizar la restauracion. Se realiza la restauracion y el

sistema se arranca automaticamente en caliente.

Si la carpeta de la copia de seguridad mostrada no es correcta,
toque sobre ...... a la derecha de carpeta de la copia de seguridad y
seleccione un directorio. A continuacion, toque Restaurar. Se realiza la

restauracion y el sistema arranca automaticamente en caliente.
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9.7 MOVIMIENTO DEL ROBOT.

9.7.1 Introduccioén al movimiento.

El movimiento consiste en el posicionamiento manual o el
movimiento del robot o los ejes externos con ayuda del joystick del
FlexPendant.

El movimiento se realiza durante el modo manual. Es posible
independientemente de qué vista se esté mostrando en el FlexPendant.
Sin embargo, no es posible usar el movimiento durante la ejecucion del
programa. El modo de movimiento y/o sistema de coordenadas
seleccionados determinan la forma en la que se mueve el robot. En el
modo de movimiento lineal, el punto central de la herramienta se
mueve a lo largo de lineas rectas del espacio, de una forma equivalente
a “moverse desde el punto A hasta el punto B”. El punto central de la
herramienta se mueve en la direccion de los ejes del sistema de
coordenadas seleccionado. El modo eje por eje mueve un eje del robot
cada vez. En este caso, resulta dificil predecir como se movera el punto

central de la herramienta.

La seleccion de los sistemas de coordenadas adecuados para el
desplazamiento facilita el movimiento, pero no existe una respuesta
simple o unica a la pregunta de qué sistema de coordenadas debe

utilizarse.

Un sistema de coordenadas determinado permite mover el punto
central de la herramienta hasta la posicion de destino con un numero de

movimientos del joystick menos que con otro sistema.

Condiciones como las limitaciones de espacio, los obstaculos o las
dimensiones fisicas de un objeto de trabajo o una herramienta también

resultan utiles a la hora de hacer una valoracién adecuada.
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9.7.2 Seleccion del modo de movimiento.

El area Direcciones del joystick muestra como los ejes del
joystick se corresponden con los ejes del sistema de coordenadas

seleccionado.

ATENCION, las propiedades del area Direcciones no tienen como
fin mostrar la direccion en la que se movera la unidad mecanica. Intente
siempre realizar los movimientos con desplazamientos reducidos del
joystick, para comprobar las direcciones reales en las que se mueve la

unidad mecanica.

Para la seleccion de un modo de funcionamiento se deben seguir

los siguientes pasos:

1 En la pantalla principal del FlexPendant tocamos sobre la tecla

Manual Para probegido I:I I:I
Sys5 OF EM_ES_FI[SEVST-W-.) Parado (velocidad 100%0)

En la pantalla del menu ABB, tocamos sobre Movimiento.

[ Ak BB ER | (L5 || manual Paro protegido m E |
| F Y]] ] Sya5 07 _EM ES_FI[SEVST-W-..] Parado {Welocidad 100%%) = X
.  Edicion en marcha % Copia seq./ restaur.
& Entradas y Salidas <’ calibracién

ﬁy Panel de control

f.‘z’-* Movimiento ===

|
% Editor de programas “@  Bloquear pantalla
f:l‘ Datos de programas b Informacion del sistema
&  Ventana de produccién ¥ Registro de eventos
DD |:| L. FlexPendant Explorer
.| Cerrar Sesion @ Reiniciar

L
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2 Toque Modo movimiento. Nos aparecera una pantalla con los

cuatro iconos de los distintos tipos de movimiento.

Lf‘.ll Syck 07 _EN_ES FI(SEWST-W-_) Paradn (Yelacidad 100%) E L |
Ejes 1-3 Ejes 4-6 Lineal Reorientar
3 Pulsamos sobre el modo de movimiento que se desea y

tocamos OK. El significado de las direcciones del joystick se muestra

en el area Direcciones del joystick tras la seleccion.

El significado de las direcciones de joystick depende de qué

movimiento se haya seleccionado. Estan disponibles los siguientes:

Movimiento lineal: Ejes de 1 a 3:
Direcoiones del joystick ———— Direcciones del joystick ———
Q@ & D Q@ & &

X ¥ 2 1 3
Ejes de 4 a 6: Reorientar:

Direcciones del joystick ———— Direcrinnes del joystick ———
@ @ D ¢ & B
3 4 6 XY Z

9.7.3 Movimiento eje por eje.

El movimiento eje por eje se utilizara cuando se necesite alejar la

unidad mecanica de posiciones peligrosas, cuando se quiera alejar un
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robot de singularidades o para posicionar los ejes de un robot para la

calibracion.

Para la seleccion de movimientos por ejes, se deben seguir los
siguientes pasos, algunos de los cuales se han descrito en el apartado

anterior:

1 En el menu ABB, toque Movimiento para ver las propiedades

de movimiento.
2 Toque Modo movimiento y seleccione el eje adecuado.

Si desea mover los ejes 1,2 6 3, toque

Direcciones del joystick
@ & @
2 1 3

Si desea mover los ejes 4, 5 6 6, toque

Direcciones del joystick
=~ 1) @ @O

Ejes 4-6 5 4 6
3 Toque OK para completar la operacion.
4 Presione el dispositivo de habilitacion y mueva los ejes.

Los seis ejes normales de un
manipulador genérico pueden ser
movidos manualmente mediante las
tres dimensiones del joystick, como
se especifica a continuacion. La
figura muestra los patrones de
movimiento de los ejes del

manipulador.
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9.7.4 Menu configuracion rapida, Unidad mecanica.

El menu de configuracion rapida contiene valores sobre el

movimiento y la ejecuciéon de programas.

Para ver las diferentes

operaciones a realizar con este menu, se seguiran los siguientes pasos:

1 En la pantalla principal de la FlexPendant, tocar sobre la tecla
de Configuracién rapida.

[ ] .. Manual
SIPEP Sya5 07 EN ES FI{SCYST-W-.)

Pairo protegido
Parado {¥elocidad LOO0%)

) x]

H Edicion en marcha ‘5 Copia seq./ restaur.
& Entradas y Salidas <’ calibracién
,.-§~,, Movimiento J’y Panel de control

Editor de programas #2  Bloquear pantalla

Datos de programas Informacion del sistema

Registro de eventos

o

Lyl
Ventana de produccion Jl
g INiN|
{ ..l Cerrar Sesion

2 Sobre le menu de configuracion rapida seleccionar la unidad

. FlexPendant Explorer

@ Reiniciar

mecanica. En el caso de tener mas de una unidad mecanica,

apareceran en pantalla todas las disponibles. Tocaremos sobre una
unidad para seleccionarla.

Nos aparecen los siguientes botones:
° A Botdn de menu de unidad mecanica.
° B Unidad mecanica, resaltando la unidad seleccionada.

° C Configuracion de modos de movimiento (modo de

movimiento de los ejes 1 a 3 seleccionado actualmente).
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E D Configuracion de herramientas (herramienta 0

seleccionada actualmente).

e E Configuracion de objetos de trabajo (objeto de trabajo 0

seleccionado actualmente).

. F Configuracion de sistemas de coordenadas (sistema de

coordenadas mundo seleccionado actualmente).
J G Mostrar detalles.

° H Desactivar coordinacion.

(i )
in) S
Desactivar coordinacion <= Mostrar detalles
3 Toque Mostrar detalles para mostrar la configuracion

disponible para una unidad mecanica seleccionada.

Aparece una pantalla en la que se resumen todas las selecciones

realizadas para la unidad mecanica en cuestion (figura anterior):

o A Configuracion de redefinicion de velocidad de

movimiento (100% seleccionada actualmente).
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E B Configuracion de sistemas de coordenadas (sistema de

coordenadas mundo seleccionado actualmente).

e C Configuracion de modos de movimiento

movimiento de los ejes 1 a 3 seleccionado actualmente).

e

ay
A

Desactivar coordinacion

Ocultar detalles ==

(modo de

Si cualquiera de los valores no esta disponible, aparecera tachado.

4 La configuracion de modos de movimiento y sistema de

coordenadas pueden cambiarse tocando el botdén correspondiente.

Toque Ocultar detalles tras seleccionar cualquier opcion para volver

a la pantalla basica.

5 También es posible hacer cambios en la configuracion de la

herramienta, objetos de trabajo, sistemas de coordenadas y modo de

movimiento de la forma detallada a continuacion:
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6 Si desea ver o cambiar cualquier funcion de modo de
movimiento, toque el boton de configuracién modos de movimiento.

Si no desea cambiar la configuracion, toque el boton Cerrar.
Apareceran los siguientes botones (figura siguiente):

o A Modo de movimiento de ejes de 1 a 3.

. B Modo de movimiento de ejes de 4 a 6.

. C Modo de movimiento lineal.

o D Modo de movimiento de reorientacion.

. E Cerrar la configuraciéon de modo de movimiento.

Paro protegido
Parado (Velocidad 100%)

Lineal  Reorient.

7 Si desea ver o cambiar las herramientas disponibles, toque el
boton de configuracion de herramientas. Si no desea cambiar la

configuracién, toque el botén cerrar.
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ik B Manual : : Paro protegido _ :
¥ . Il Syss (7_EN_ES FI(SEWST-W-_) Parado (Velocidad 100%0)

1@
[ Seleccioner berr, ot L

tool0 : X
- —

’

8 Si desea ver o cambiar los objetos de trabajo disponibles,
toque el botdén de configuraciéon de objetos de trabajo. Aparece una
lista con todos los objetos de trabajo definidos y disponibles. Toque la

opciéon que desee usar.

‘k=|l 3 MEI'H.IEI 3 ; PEI_‘J:_: protegido. BT
F o [ ] SyeS DT EN_ES FI(SEWST-W-.) Paradno (Veloridad 100%):

[ Selsccioner chi, act.
wobi0 [_X

wiohijl
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9 Si desea ver o cambiar cualquier funcién del sistema de
coordenadas, toque el botén de configuracién de sistemas de
coordenadas. Aparecen los siguientes botones (figura siguiente):

° Sistemas de coordenadas mundo, sistema de coordenadas

actualmente seleccionado.
° Sistemas de coordenadas de la base.
° Sistema de coordenadas de la herramienta.

o Sistema de coordenadas del objeto de trabajo.

Marnal : : Paro protegido
Sy<S 07 EN ES FI(SEMST-W-.) paradn (Velacidad 1000%)

ML ml:lu I-lElrramta l]h| treha

9.7.5 Calibracion del robot.

Lo primero que se debe hacer es comprobar el estado de
calibracion del robot. Para realizar esta comprobacién es necesario
seguir los siguientes pasos:
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1 Pulsar sobre la tecla ABB de la pantalla principal del
FlexPendant.

W o—

P A I‘ "'ﬂ | Manual Para protegida
=~ N
e Sys5 OF EN_ES FI(SEVST-W-.) Parado (velocidad 1uu°m)|:| I:I

Nos aparece la pantalla con el menu ABB.

2 Pulsar la tecla de Calibracién del menu ABB (figura siguiente).

(npnli . Manual Paro protegido |l ]
| FL.IPEP Sys5 07 EM ES FI(SEVST-W-.) Parade (Yelocidad 100%) XL

E Edicién en marcha ? Copia seg./ restaur.

& Entradas y Salidas <’ calibracior<&]

f.-_i:r Movimiento #”  Panel de control
Editor de programas %8 Bloquear pantalla

Datos de programas Informacion del sistema

» £

Registro de eventos

? ¥ 7

Ventana de produccion

dol

[L .| Cerrar Sesion 3] Reiniciar

m
[

FlexPendant Explorer

Nos aparece una pantalla con una lista de las unidades mecanicas
disponibles y una columna de Estado con el estado de calibracion de

las mismas.
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L IR L Manual Paro protegide x 1
FRLAERP Sys5 07 EN_ES FI{SENST-W-.) Parado (Velocidad 100%) ]

<7 calibraclon

Para poder usar el sistema, debe calibrar todas las unidades mecanicas.

Seleccione la unidad mecanica gue desee calibrar,

Uniclad mecdnica Estado 1alde l-J

E POB L Calibrado

En la columna del estado de calibracién nos puede aparecer:

. No calibrado. El robot debe ser calibrado por un técnico de

servicio con la calificacion adecuada.

. Se requiere una actualizacion de los
cuentarrevoluciones. Debe actualizar los cuentarrevoluciones.

La forma de realizar esta actualizacion se describe mas adelante.
o Calibrado. No se requiere ninguna calibracion.

Para la realizacién de una calibracién aproximada de cada eje del
robot, se debe actualizar el valor del cuentarrevoluciones de cada eje
con la ayuda del FlexPendant. Encontrara informacién detallada sobre
los cuentarrevoluciones y la forma de actualizarlos con posiciones y
escalas de calibracion en el manual de producto del robot

correspondiente.

A continuacién se detallan los pasos necesarios para actualizar los

valores de los cuentarrevoluciones:

1 Seleccione el modo de movimiento de eje a eje. Para ello,
pulse el boton de configuracién rapida. Después pulse el botén de
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unidad mecanica. Nos apareceran las unidades mecanicas
disponibles, si hay mas de una. Seleccionamos la unidad mecanica a
calibrar y en las opciones de la misma, tocamos sobre configuracion

de modos de funcionamiento y seleccionamos movimiento eje a eje.

2 Mueva el robot de forma que las marcas de calibracion queden

dentro de la zona de tolerancia (ver siguiente apartado).

3 Una vez posicionados todos los ejes, almacene los valores de
los cuentarrevoluciones. Las operaciones se describen en los

siguientes pasos:

4 Pulsar sobre la tecla ABB de la pantalla principal del
FlexPendant.

5 En el menu ABB, toque calibraciéon. Se enumeran todas las
unidades mecanicas que estan conectadas al sistema, asi como su

estado de calibracion.

6 Toque la unidad mecanica que desee actualizar. Aparecera la
siguiente pantalla. Toque sobre Cuentarrevoluciones (ver figura

siguiente).
7 Toque Actualizar cuentarrevoluciones (ver figura siguiente).

Aparecera una ventana de dialogo que le advierte de que la
actualizacion de los cuentarrevoluciones puede afectar a las

posiciones programadas para el robot:
° Toque Si para actualizar los cuentarrevoluciones.

° Toque No para cancelar la actualizacion de los

cuentarrevoluciones.

Si toca Si, aparece la ventana de seleccién de eje.
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(3 Manual Paro protegido ]
[}h===][ k}@i SycS 07 EN ES FI(SEMST-W-) Paradn (Veloridad 100%) m]{ X

< calibracion - ROB_1

I
W E O Actualizar cuentarrevolucion

Cuentarrevaluc,

%

Parametros calib.

s

MMemoria SMB

|4

Base coord. hase

e g ey T
5 ]

I;? Calibraciin l @3
8 Seleccione el eje cuyo cuentarrevoluciones desee actualizar.

Para ello, haga lo siguiente:
° Active la casilla de verificacion del lado izquierdo.

. Toque Seleccionar todo para actualizar todos los ejes.

A continuacién, toque Actualizar.

9 Aparece una ventana de dialogo que le advierte de que la
operacién de actualizacion no puede deshacerse:

. Toque Actualizar para continuar con la actualizacion de los
cuentarrevoluciones.

. Toque Cancelar para cancelar la actualizacion de los
cuentarrevoluciones.

Si toca Actualizar, los cuentarrevoluciones seleccionados se

actualizan y se elimina la marca de verificaciéon de lista de ejes.
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10 ATENCION, si uno de los cuentarrevoluciones se actualiza
incorrectamente, provocara un posicionamiento incorrecto del robot, lo

que puede dar lugar a lesiones o dafos !!.

Compruebe muy cuidadosamente la posicion de calibracién después

de cada actualizacion.

9.7.6 Escalas de calibracidon y posicion correcta de los ejes.

En esta secciéon se especifican las posiciones de las escalas de
calibracion y/o la posicidon correcta de los ejes para todos los modelos de

robots.

. Escalas/marcas de calibraciéon, IRB 6600, IRB 6650, IRB
6650S, IRB 7600.

La ilustracion siguiente muestra la ubicaciéon de las escalas de
calibracion de placas especificas y de las marcas de calibracion

directamente en las carcasas de los ejes 2 y 3.

A1 Escala de calibracion del eje 1 (disefio anterior).

A2 Escala de calibracion del eje 1 (disefio posterior).

9.88



ROBOT RESMAS

ENMT (BURGOS) V.2 FUNCIONAMIENTO Y MANEJO STORI4
B1 Escala de calibracion del eje 2 (disefio anterior).
B2 Marca de calibracion del eje 2 (disefio posterior).
C1 Escala de calibracion del eje 3 (disefio anterior).
C2 Marca de calibracion del eje 3 (disefio posterior).
D Escala de calibracion del eje 4.
E Escala de calibracion del eje 5.
F Escala de calibracion del eje 6.

Las marcas de calibracion de los ejes 2 y 3, mostradas en la figura
anterior, se componen de dos marcas individuales que deben quedar
posicionadas una contra la otra cuando el robot esta situado en su
posicion de calibracion. Una de las marcas es mas estrecha que la
otra y debe estar posicionada dentro de los limites de la marca mas

ancha.
° Escalas/marcas de calibracion, IRB 6600ID e IRB6650ID.

La siguiente ilustracion muestra la
ubicacion de las escalas de
calibracion de placas especificas y
de las marcas de calibracion

directamente en las carcasas de los

ejes 2y 3.
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A Escala de calibracion del eje 1.
B Marca de calibracion del eje 2.
C Marca de calibracion del eje 3.
D Escala de calibracion del eje 4.
E Placa de calibracion del eje 5.
F Placa de calibracion del eje 6.

Las marcas de calibracion de los ejes 2 y 3, mostradas en la figura
anterior, se componen de dos marcas individuales que deben quedar
posicionadas una contra la otra cuando el robot esta situado en su
posicion de calibracion. Una de las marcas es mas estrecha que la
otra y debe estar posicionada dentro de los limites de la marca mas

ancha.
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9.8 INDICACIONES Y ERRORES DE EMERGENCIA.

Para la indicacion de errores y emergencias se dispone de una

columna luminosa situada en la parte superior del armario eléctrico.

9.8.1 Columna luminosa.

La activacion de la columna luminosa nos indica que alguno de los

siguientes avisos se ha activado:

Rojo continuo Seguridades caidas.

Rojo intermitente Alarma activada, revisar en pantalla.
Blanco intermitente Disparo barrera seguridad.

Verde continuo Automatico activado.

Verde intermitente Semiautomatico activado.
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9.9 SITUACION DE LOS ELEMENTOS ELECTRICOS EN MAQUINA.

9.9.1 Descripcion de pulsadores.

9.9.2 Descripcién de pilotos.

9.9.3 Descripcion de cerraduras eléctricas.

9.9.4 Descripcién de detectores y finales de carrera.

9.9.5 Descripcion de electrovalvulas.

9.9.6 Descripcién de fotocélulas.

9.9.7 Descripcién de motores.
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10.1 MANTENIMIENTO GENERAL.

Mantenimiento significa: controlar, lubricar, purgar, llenar, renovar,
limpiar, ajustar y cambiar, tanto de forma preventiva como en caso de
averias. Para una seguridad Optima de servicio, es necesario el

mantenimiento de una manera correcta y periédica.

Se aconseja por tanto seguir las directrices. Por la variacion en la
carga y por influencias ambientales, se observaran durante el uso que

hay componentes que exigen mas o menos mantenimiento.
ATENCION:

Durante los trabajos de revision y mantenimiento, desconectar la
tensiéon de alimentacion del sistema mediante el interruptor general y
cerrar la entrada de aire. Procurar que otras personas no puedan poner
en marcha el sistema. La solucion mas segura es bloquear el interruptor

general mediante un candado.

A un plazo mas largo pueden surgir trabajos ocasionados por el
envejecimiento del sistema, los cuales no han sido tratados en este

capitulo.

En cuanto a ciertos trabajos de revision, pueden ser realizados por
su propio servicio de mantenimiento. El capitulo repuestos facilita la
informacion necesaria para hacer un pedido, y para el montaje del
sistema. En otros casos se puede dirigir a nuestro departamento de

postventa.
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10.2 PARTES MECANICAS.

10.2.1 Cadenas motrices, ruedas de cadena.

Las ruedas de cadena con las mismas transmisiones deben estar
en la misma linea. Controlar con una regla si los laterales estan en la

misma linea.

Al tensar la cadena para ajustar el eje, éste debe quedar
perpendicular sobre la direcciéon de la cadena. Una cadena motriz esta
correctamente tensada si se la puede mover a media distancia entre ejes

‘a’ mm.
a= H/20.
a: Holgura.
H: Distancia entre ejes de las ruedas de la cadena.

En el caso de cadenas largas, se mide en la parte no tirante,
mientras que para mas de dos ruedas, o con una rueda tensora, se mide
en la parte mas larga (mediciéon a). Unicamente se deben engrasar
cadenas y ruedas con el fin de evitar corrosion en la parte exterior y
para que se enganche la cadena en la rueda sin producir ruido. La
corrosion produce desgaste, el lubricante absorbe polvo ocasionando

por tanto desgaste.

De acuerdo con las influencias ambientales se debe efectuar el

engrase, procurando que sea minimo.
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10.2.2 Cadenas de transporte, ruedas de cadena.

Una cadena de transporte no debe estar tirante y en los eslabones
no deben producirse rizos, lo que se puede evitar colocando mas o

menos eslabones.

El transportador para contenedores esta provisto de un dispositivo
de engrase que debe suministrar la cantidad minima posible y justa para

mantener el coeficiente de friccion bajo y constante.

10.2.3 Correas trapezoidales, poleas de garganta.

Las ranuras de las poleas deben estar en una linea. Una correa
esta bien tensada si se la puede torcer 90° con la mano a media

distancia entre ejes.

10.2.4 Cintas de transporte.

Deben de estar bien tensadas y los ejes deben estar paralelos

para que la cinta ruede bien.

10.2.5 Barras de guia de bolas.

Deben ser engrasadas ligeramente para evitar corrosion.

10.2.6 Pistas de gquia.

Deben ser engrasadas ligeramente para evitar la corrosion.
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10.3 INSTRUCCIONES DE FUNCIONAMIENTO DEL MOTOR.

Seguir las instrucciones del fabricante que se adjuntan a

continuacion:

10.3.1 Motor.

10.3.2 Reductor.

10.3.3 Tabla de lubricantes.
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11.1 GENERALIDADES.

Desde el punto de vista de la seguridad, el sistema ha sido
disefiado con la filosofia de impedir el acceso del personal a las zonas

de peligro, a fin de evitar riesgos fisicos.
Los medios de proteccion adoptados para lograr tal fin son:
o Protecciones mecanicas.
o Elementos de seguridad eléctricos.

La combinaciéon de ambos elementos de proteccion dan como

resultado:

o Impedimento del acceso de personal a la zona de peligro desde
el exterior, siempre que el sistema se encuentre en

funcionamiento.

o Imposibilidad de acceso de personas a la zona de movimiento
de la carga unitaria, producto y carga de palets, siempre que

el sistema esté en condiciones de funcionamiento.
o Prevencidén de los peligros de origen eléctrico.

Resumiendo, por su construccion, el sistema es apto para realizar
su funcién, para su regulacion y mantenimiento sin que las personas se
expongan a peligro alguno, cuando las operaciones se llevan a cabo de

forma correcta.

11.1.1 Acceso a la zona interior.

El mayor grado de riesgo se produce cuando un operario pretende
entrar en la zona interior del sistema para la realizacién de ajustes,
despejes, mantenimiento, limpieza, etc. de éste; es por esto, que el
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sistema se ha construido pensando en que estas funciones puedan
realizarse de una forma segura, y a tal fin se cumple con los siguientes

requisitos:

. El acceso de personal a la zona interior del sistema es diferente
del acceso de palets, carga de palets y cargas unitarias. Las
puertas de acceso a la zona interior estan equipadas con un

elemento de desconexién de todo el sistema.

o Se impide al operario, y en general a todo personal, el acceso al
interior del sistema a través de los puntos de entrada para carga
de palets, cargas unitarias o palets vacios, mediante el empleo
de protecciones fijas, dispositivos de desconexiéon capaces
de parar todos los movimientos del sistema, o bien la

combinacién de estas dos medidas.

. Tras una parada del sistema después de la entrada de una
persona en la zona interior, la reposicion de la funcion de
seguridad para una nueva puesta en marcha, se realiza
solamente mediante el accionamiento en un dispositivo de
control, situado fuera de la zona interior y no alcanzable desde

dicha zona.

11.1.2 Elementos de seguridad.

El sistema puede decirse que cuenta con tres elementos de

seguridad, que son:
. Elementos de seguridad basados en protecciones fijas.

o Elementos de seguridad compuestos por protecciones fijas que
incorporan elementos de desconexiéon del funcionamiento del

sistema.

. Elementos de seguridad eléctricos.

11.3



ROBOT RESMAS

FNMT (BURGOS) V.2 SEGURIDADES STORIS

11.1.2.1 Protecciones.

En la figura puede observarse la disposicién de las protecciones

fijas que se han previsto en el sistema.

Como puede comprobarse, la zona interior del sistema esta
rodeada de protecciones, las cuales parten desde una altura tal que
impide el acceso a la zona interior por debajo de ellas, y se prolongan
hasta una altura conveniente para impedir el acceso a la zona interior

por encima de ellas.

11.1.2.2 Puertas.

Las puertas son elementos de seguridad que combinan una

proteccion fija con un elemento de desconexion.

El elemento de desconexidn que se emplea es un interruptor de

seguridad de puerta con contactos dobles o redundantes.

En la figura puede verse la disposicion de las puertas en la

maquina, segun puede verse, existen siete puertas, que son:
o Puerta 1 robot.
o Puerta 2 robot.
o Puerta 1 flejado.
o Puerta 2 flejado.
o Puerta 3 flejado.

o Puerta 4 flejado.

Puerta 5 flejado.

La apertura de cualquiera de las puertas del robot ocasiona la

caida de seguridades de la zona del robot, esto es, su desconexién
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automatica. Para volver a operar con el robot, habra que cerrar la puerta

y rearmar las seguridades de la zona.

La apertura de cualquiera de las puertas de la zona de flejado
ocasiona la caida de seguridades de la zona de flejado, es decir, su
desconexion automatica y desconexidén las maquinas de flejado y
enfardador. Para volver a operar con estas partes de la instalacion, sera

necesario primero cerrar la puerta y rearmar después las seguridades.

11.1.2.3 Barreras de seguridad.

Las barreras de seguridad son protecciones eléctricas que se
emplean para detectar el paso de personal a través de ellas. En la figura
puede observarse la disposicion de las diferentes barreras de
seguridad empleadas. Tres son las barreras de las que dispone la

instalacion:
o Barrera de seguridad salida robot.

Si se ocupa la barrera de seguridad de la salida del robot, se
detiene el funcionamiento del robot y de la zona de flejado. Para volver a
operar con ambas zonas, sera necesario desocupar la barrera obstruida

y rearmar las seguridades de las zonas afectadas.
o Barrera de seguridad salida.

Si se ocupa la barrera de seguridad de la salida, se detiene el
funcionamiento de la zona de flejado. Para volver a operar con la zona
de flejado, sera necesario desocupar la barrera obstruida y rearmar las
seguridades de la zona.

o Barrera de seguridad entrada palets robot.

° Si se ocupa la barrera de entrada palets robot, se detiene el
funcionamiento de la zona del robot y del tramo de rodillos de

entrada. Para volver a operar con las zonas afectadas, sera
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necesario desocupar la barrera obstruida y rearmar Ilas
seguridades de la zona.
11.1.2.4 Seguridades eléctricas.

Ademas de las barreras de seguridad, como elementos de
seguridad eléctrica, podemos mencionar que se dispone de los

siguientes dispositivos:

Cerraduras eléctricas.

o Pulsadores de emergencia general.
. Disyuntores y magnetotérmicos.
o Software de seguridad.

o Hardware de seguridad: CPU y moédulos de entradas /

salidas.

Las cerraduras eléctricas estan colocadas en las puertas de
acceso que anteriormente hemos comentado, de forma que si se abre
alguna de ellas durante el funcionamiento normal, se produce un corte
de energia eléctrica. Para volver a operar, debe cerrarse la puerta y

rearmarse el sistema.

El pulsador de emergencia general esta montado en el cuadro y
en otras zonas para la detencion del sistema. Mediante ellos, se bloquea
el funcionamiento integral del sistema. Para volver a operar debe

rearmarse dicho pulsador.

Los disyuntores y magnetotérmicos protegen al sistema de

cortocircuitos y excesos de consumo.

El software de seguridad es el elemento encargado de la
desconexion total, y el corte de energia eléctrica a todos los elementos

moviles del sistema a través del hardware de seguridad (CPU vy
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modulos entrada / salida) cuando ocurre un evento de desconexion

general.
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11.2 MANDO.

11.2.1 Sequridad y fiabilidad de los sistemas de mando.

Los sistemas de mando seleccionados en el disefio del presente
sistema, estan fabricados para que resulten seguros y fiables, a fin de
evitar cualquier situacion peligrosa. En particular, su disefio y fabricacion

cumple con los dos siguientes requisitos:

o Resisten las condiciones normales de servicio y las influencias

externas.

o No se producen situaciones peligrosas, en caso de error, en la

I6gica de las maniobras.

11.2.2 Organos de accionamiento.

Los érganos de accionamiento cumplen los siguientes requisitos:

Son claramente identificables y, estan marcados de forma

adecuada.

° Estan colocados de tal forma que se puede maniobrar con
seguridad, sin vacilaciones ni pérdidas de tiempo y de forma

inequivoca.

o Estan disenados de tal forma que el movimiento del 6rgano de

accionamiento es coherente con el efecto ordenado.
o Estan colocados fuera de las zonas peligrosas.

o Estan colocados de forma que su accionamiento no acarree

peligros.
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El sistema estd equipado con dispositivos de senalizacion

(pilotos y columna luminosa).

Desde el puesto de mando principal, el operador en todo momento
puede estar en situacion de asegurarse de que ninguna persona se

encuentre expuesta en las zonas de peligro.

11.2.3 Puesta en marcha.

La puesta en marcha del sistema soélo se puede efectuar
mediante una accidén voluntaria ejercida sobre un d&rgano de
accionamiento previsto a tal efecto, en este caso el pulsador de
seguridades, y ademas, solo si se cumplen determinadas circunstancias

que después se analizaran.
Este requisito también se aplica a:

o A la puesta en marcha de nuevo tras una parada, sea cual sea la

causa de ésta ultima.

o Si dicha puesta en marcha tras una parada, no presenta riesgo

alguno para las personas expuestas.

11.2.4 Dispositivo de parada.

11.2.4.1 Parada normal.

El sistema esta provisto de un 6rgano de accionamiento que

permite su parada en condiciones seguras.

La orden de parada del sistema tiene prioridad sobre la orden de
puesta en marcha. Una vez se ha realizado la parada, se interrumpe la

alimentacion de energia de los accionadores.
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11.2.4.2 Parada de emergencia.

El sistema esta provisto de una parada de emergencia general.
La parada de emergencia general esta destinada a la prevenciéon de

situaciones peligrosas que puedan producirse de forma inminente.
Este dispositivo tiene:

o Un accionamiento identificable, muy visible y rapidamente

accesible.

o Provoca la parada del proceso peligroso en un corto espacio de

tiempo, y no crea nuevos peligros.

El dispositivo de parada de emergencia queda bloqueado cuando
se acciona y solo podra desbloquearse con una maniobra adecuada y
premeditada, el desenclavamiento; este desbloqueo no vuelve a poner
el sistema en marcha, sino que sélo autoriza a que se pueda volver a

arrancar.

11.2.5 Fallo en la alimentacién de energia.

La interrupcion, el restablecimiento tras una interrupcion o la
variacion, en el sentido que sea, de la alimentacién de energia del

sistema no da lugar a situaciones peligrosas.

En particular, debido a esta circunstancia no se producen:

Una puesta en marcha intempestiva.
o Un impedimento de detener el sistema si ya se dio orden.
. La caida o proyecciéon de cualquier elemento movil del sistema.

o Impedimento de la parada automatica o manual de los elementos

moviles.
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. Ineficacia de los dispositivos de proteccion.
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11.3 MEDIDAS DE SEGURIDAD CONTRA PELIGROS MECANICOS.

11.3.1 Estabilidad.

El sistema, asi como sus elementos y equipos, estan disefiados y
fabricados para que, en las condiciones previstas de funcionamiento,
tengan la suficiente estabilidad para ser utilizados sin peligro de que

vuelquen, caigan, o desplacen de forma intempestiva.

11.3.2 Peligro de rotura en servicio.

Tanto las partes del sistema, como las uniones entre si, tienen la
suficiente consistencia para poder resistir los esfuerzos, a los que van a

ser sometidas durante su uso.

Los materiales utilizados tienen una resistencia suficiente,

adaptada a las caracteristicas del entorno de utilizacion.

11.3.3 Peligros debido a la caida de la carga.

A fin de evitar el peligro que puede ocasionar una eventual caida
de la carga, el sistema se ha provisto de protecciones metalicas, las
cuales impiden que la carga pueda proyectarse fuera de sus limites.

11.3.4 Peligros debidos a superficies, aristas y anqulos.

En la medida que lo permite su funcion, los elementos del sistema
gue son accesibles no presentan ni aristas, ni angulos pronunciados, ni

superficies rugosas que puedan ocasionar lesiones.
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11.3.5 Prevencion de peligros relativos a elementos moéviles.

Los elementos méviles del sistema estan equipados de resguardos
o dispositivos de proteccion, de forma que se elimina cualquier riesgo

de contacto que pueda provocar accidentes.

11.3.6 Protecciones contra los peligros relativos a elementos moviles.

Las protecciones o dispositivos de proteccién, que se utilizan
en el sistema para proteger contra los peligros relativos a los elementos

moviles, se han seleccionado segun los siguientes criterios:

11.3.6.1 Elementos moviles de transmision.

Las protecciones disefadas para proteger a las personas
expuestas de los peligros ocasionados por los elementos moviles de

transmision (como, por ejemplo los transportadores) son:

° Protecciones fijas que cumplen con los requisitos 11.4.1 y
11.4.2.1

° Protecciones moéviles que cumplen los requisitos 11.4.1 vy
11.4.2.2.
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11.4 CARACTERISTICAS QUE REUNEN LAS PROTECCIONES.

11.4.1 Caracteristicas generales.

Las protecciones y los dispositivos de seguridad:
. Son de fabricacion sélida y resistente.
o No ocasionan peligros suplementarios.
o No deben ser facilmente anulados o puestos fuera de servicio.
o Estan situados a suficiente distancia de la zona de peligro.

° No limitan mas de lo necesario la observacion del ciclo de

trabajo.

. Permiten las intervenciones indispensables para la colocacion o
sustitucion del material que se trata, asi como para los trabajos
de mantenimiento, limpieza, etc., limitando el acceso al sector
donde debe realizarse el trabajo, y ello, sin desmontar las

protecciones o el dispositivo de proteccién.

11.4.2 Caracteristicas especificas de las protecciones.

11.4.2.1 Protecciones fijas.

Las protecciones fijas estan solidamente sujetas en su lugar.

Su fijacion esta garantizada por un sistema mediante el cual se

necesita utilizar herramienta para su desmontaje.
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11.4.2.2 Protecciones moviles.

11.4.2.2.1 Los resguardos moviles del tipo A:

. Permanecen unidos al sistema cuando son abiertos (puertas).

. Estan asociados a un dispositivo de seguridad (interruptor de
puerta) que impide que los elementos moéviles del sistema
empiecen a funcionar, y que provoca la parada cuando la puerta

no esta en posicion de cierre.

11.4.2.2.2 Los resguardos moviles del tipo B estan disefnados de forma que:

e La persona expuesta no puede entrar en contacto con los

elementos mdviles que estan en movimiento.

° La ausencia o fallo de uno de los elementos de proteccion impide
la puesta en marcha y provoca la parada de los elementos

moviles del sistema.

11.4.3 Caracteristicas especificas para los dispositivos de proteccion.

Los dispositivos de proteccion estan disefiados e integrados

dentro del cuadro de mando, de tal manera que:

. Evitan que la persona expuesta entre en contacto con los
elementos moviles del sistema cuando estos estén en

movimiento.

° La ausencia o el fallo de uno de estos impide la puesta en
marcha del sistema y provoca la parada de los elementos

moviles.
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11.5 CONDICIONES DE PUESTA EN MARCHA DE LA MAQUINA.

Como se vio en el capitulo de Funcionamiento y Manejo, para
operar con el sistema se procede primero a la alimentacién de éste con
energia eléctrica mediante el accionamiento del interruptor general y el

de maniobra; con estas condiciones el sistema esta listo para operar.

11.5.1 Arrangque de seguridades.

La siguiente condicion para la puesta en marcha del sistema es
arrancar la seguridad, para ello se debe accionar el pulsador de
marcha sistema; si al hacer esta operacion el piloto de marcha
sistema se enciende, el sistema esta dispuesto para operar. Caso de no
ser asi, el sistema no entra en seguridades y no esta listo para su
funcionamiento, debido a que alguno de los dispositivos de seguridad,
que seguidamente veremos, se ha activado impidiendo que el sistema

pueda operar.

El sistema dispone de un software de seguridad que permite la
entrada en funcionamiento del mismo, lo controla de forma general y
cuando no se dan las condiciones de seguridad, la totalidad del sistema
deja de funcionar. A este software de seguridad van conectados los
elementos de seguridad que deben parar el sistema en forma general.
Por este software de seguridad se hacen pasar las tensiones, a través
de los modulos de entradas / salidas, que activaran los diferentes
elementos del sistema, por ejemplo contactores, electrovalvulas, etc., y
en su salida aparecen estas tensiones cuando en el software se dan las
condiciones de seguridad. Asi, cuando un elemento de seguridad,
puertas, fotocélulas, etc., tira las condiciones de seguridad, en su salida
no aparecera tension alguna, con lo que los elementos actuadores dejan

de funcionar. Parar poder volver a operar con el sistema deben volver a
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cumplirse las condiciones de seguridad. La forma de hacer esto la

veremos mas adelante.

11.5.2 Parada de sequridades.

La parada de seguridad del sistema se produce cuando se tiran
las condiciones de seguridad del software de seguridad, debido a que

un elemento de seguridad provoca esta situacion.

Las causas por las cuales se para la seguridad del sistema son

las que se mencionan a continuacion:
o Pulsador de emergencia general.
° Apertura puertas entrada.
. Pulsador parada sistema.
o Disparo de alguna barrera.
o Disparo de alguno de los disyuntores.

11.5.2.1 Paro de seguridades por pulsador de emergencia general.

Cuando por cualquier causa se acciona el pulsador de
emergencia general, se caen las condiciones de seguridad del
software de seguridad y con ello se cae también la seguridad del
sistema, dejando de lucir el piloto de seguridades del sistema y

parandose en su totalidad.

o Para rearmar las condiciones de seguridad se debe desactivar el
pulsador de emergencia general y seguidamente accionar el
pulsador de seguridades del sistema, el piloto de seguridades

lucira indicando que esta listo para operar.
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11.5.2.2 Paro de seguridades por apertura de las puertas de la entrada.

Cuando se precisa acceder a la zona de los robots o de los carros,
necesariamente se tiene que abrir una de estas puertas. El efecto de la
apertura de las puertas, es la caida de las condiciones de seguridad del
software de seguridad de la zona y por lo tanto la parada de la

seguridad de la misma y el bloqueo total de su funcionamiento.

. Para el rearme de las condiciones de seguridad, proceder
primero a cerrar la puerta correspondiente. Una vez realizada
esta operacion, accionar el pulsador de seguridad puerta, las

condiciones de seguridad se activaran.

11.5.2.3 Paro de seguridades por pulsador parada sistema.

Cuando se precisa parar el sistema, activaremos el pulsador

parada sistema.

. Para rearmar la parada de seguridad activar el pulsador marcha
sistema, iluminandose el piloto de marcha de sistema, indicando

gue esta listo para operar.

11.5.2.4 Parada de seguridades por disparo de una barrera.

Cuando alguna de las barreras de que dispone el sistema detecta
un objeto o persona, ésta da una sefal de error, la cual provoca la caida
de las condiciones de seguridad de la zona y el paro de |la seguridad de

la zona, provocando su parada.

. Para la puesta en funcionamiento del sistema debera dejarse
libre la barrera que ha originado la desconexion. Una vez
realizado esto, hay que validar la barrera con el pulsador
correspondiente, con lo cual, el sistema esta listo para que las
condiciones de seguridad puedan ser activadas mediante el

pulsador de seguridades.
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11.5.2.5 Parada de seguridades por disparo de disyuntores.

Si por algun problema de uno de los motores del sistema, alguno
de los disyuntores que protege a éstos se desconecta indicando
problemas en el motor que protege, la seguridad del sistema se

desconecta y se para.

. Para proceder al rearme de la seguridad del sistema lo primero
es determinar la causa por la cual el disyuntor correspondiente
se desconecta, una vez localizada y solucionada la causa, el
sistema esta listo para poder activar la seguridad del sistema
mediante el accionamiento del pulsador de seguridades en el

pupitre.

11.19



12.DECLARACION CONFORMIDAD
“CE”.




ROBOT RESMAS

DECLARACION CONFORMIDAD
FNMT (BURGOS) V.2 STORIS

12.1 DECLARACION CE RoOBOT.

12.2 DECLARACION CE PFH-900-G-4CVK20

12.3 DECLARACION CE PV-600-L

12.4 DECLARACION CE ROTOPLAT 3000HD.
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