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Introduccion

Este manual ofrece informacion sobre instalacién, configuracion, programacion, funcionamiento y servicio para
todos los componentes de un sistema de dosificacion automatizado de la serie EV de Nordson EFD. Los sistemas
de dosificacion automatizados de Nordson EFD dosifican fluidos en un patrén preprogramado sobre una pieza

de trabajo. Se han disefiado y configurado especificamente para su uso con los sistemas de vélvula y jeringa
industriales de Nordson EFD. Los sistemas de dosificacion automatizados ofrecen la flexibilidad de funcionar como
sistema independiente o como una parte clave de una solucion automatizada y se integran facilmente en sistemas
de transferencia en linea, mesas giratorias y lineas de montaje de palés.

Los componentes principales de un sistema de dosificaciéon automatizado son el ordenador DispenseMotion™, el
robot y los componentes del sistema de dosificacion. El robot ejecuta un programa informatico para dosificar un
fluido siguiendo un patréon especifico sobre una pieza de trabajo. Los programas se crean utilizando el software
DispenseMotion instalado en el ordenador DispenseMotion. El sistema de dosificacién puede ser con o sin contacto
y el material se podra distribuir a través de una punta o boquilla. Para los fines de este manual, “punta dosificadora”
se refiere tanto a una punta como a una boquilla.

Utilizando la camara de vision de alta precision, el robot puede ajustar automaticamente el programa de
dosificacion para cada pieza de trabajo, lo que permite variaciones en la posicion u orientacion de la pieza de
trabajo. Para conseguirlo, el software compara la ubicacién actual de la pieza de trabajo respecto a una ubicacion
de referencia con un rango de +2,5 mm (0,098 pulg.) que se almacena como un archivo de imagen (denominado
archivo de marcas) en el programa. Si el robot detecta una diferencia en las posiciones X e Y y/o en el angulo de
rotacion de la pieza de trabajo, ajusta la ruta de dosificacion para compensar la diferencia.

Chordson
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Declaracion de seguridad de productos de
Nordson EFD

/A ADVERTENCIA

El mensaje de seguridad siguiente tiene un nivel de seguridad de ADVERTENCIA.
Su incumplimiento puede provocar la muerte o lesiones graves.

CHOQUE ELECTRICO

Riesgo de choque eléctrico. Desconecte la alimentacion de la corriente antes de remover la cubierta
y/o0 desconecte, anule y marque los interruptores antes de dar servicio al equipo eléctrico. Si recibe
una descarga eléctrica, aun la mas pequena, apague el equipo inmediatamente. No encienda el
equipo nuevamente hasta que el problema haya sido identificado y corregido.

A PRECAUCION

Los siguientes mensajes de seguridad tienen el nivel PRECAUCION de peligro.
Su incumplimiento puede causar lesiones menores o moderadas.

LEA EL MANUAL

Lea el manual para garantizar un uso adecuado de este equipo. Siga todas las instrucciones de
seguridad. Las advertencias, precauciones e instrucciones que se refieren de manera especifica a
tareas y equipos se incluyen en la documentacion del equipo alli donde corresponda. Asegurese de
que estas instrucciones y el resto de documentos de los equipos se encuentran a disposicion de las
personas encargadas de manejar y mantener los equipos.

PRESION DE AIRE MAXIMA

A menos que se indique lo contrario en el manual del producto, la presién maxima de entrada

de aire es de 7,0 bar (100 psi). La presién de entrada de aire excesiva puede danar el equipo. La
presién de entrada de aire esta destinada a ser aplicada a través de un regulador de presion de aire
externo con rango de 0 a 7,0 bar (0 a 100 psi).

LIBERAR PRESION

Libere la presion hidraulica y neumatica antes de abrir, ajustar o hacer mantenimiento a sistemas o
componentes presurizados.

QUEMADURAS

iSuperficies calientes! Evite el contacto con las superficies metdlicas calientes de los componentes
de las valvulas. Si no se puede evitar el contacto, utilice prendas y guantes con proteccién térmica
cuando vaya a trabajar rodeado de equipos sometidos a calentamiento. No evitar el contacto con
superficies metalicas calientes puede resultar en lesiones personales.
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Declaracion de seguridad de productos de
Nordson EFD (continuacion)

Peligros de los disolventes de hidrocarburos halogenados

No utilice disolventes de hidrocarburos halogenados en un sistema presurizado que contenga componentes de
aluminio. Bajo presidn, estos disolventes pueden reaccionar con el aluminio y explotar, provocando lesiones, la
muerte o dafios materiales. Los disolventes de hidrocarburos halogenados contienen uno o mas de los elementos
siguientes.

Elementoq Simbolo Prefijo

Flaor F “Fluoro-"
Cloro Cl “Cloro-"
Bromo Br “Bromo-"
Yodo I “Yodo-"

Compruebe la Ficha de Datos de Seguridad de su fluido o contacte con su proveedor de fluido para mas
informacion. Si debe utilizar disolventes de hidrocarburos halogenados, contacte con su representante de EFD para
conocer los componentes de EDF compatibles.

Fluidos a alta presion

Los fluidos a alta presién, salvo que estén contenidos en recipientes de seguridad, resultan extremadamente
peligrosos. Libere siempre la presion de los fluidos antes de ajustar o realizar el mantenimiento de los equipos de
alta presion. El jetting de un fluido puede ser muy peligroso, provocando lesiones corporales graves, amputaciones
o incluso la muerte. La penetracion de fluidos a través de la piel puede provocar envenenamiento téxico.

/A ADVERTENCIA

Una lesién provocada por un fluido a alta presion puede ser seria. Si sufre una lesion o sospecha que ha sufrido una
lesion:

Acuda a urgencias inmediatamente.

Informe al médico que sospecha que ha sufrido una lesién por inyeccion.

Muestre al médico esta nota.

Informe al médico acerca del tipo de material que estaba distribuyendo.

Alerta médica — Heridas por pulverizacion sin aire: Nota para el médico

La inyeccion a través de la piel es una lesién traumatica grave. Es importante intervenir quirirgicamente la herida lo
antes posible. No demore el tratamiento para investigar la toxicidad. La toxicidad resulta preocupante con algunos
revestimientos extrafnos inyectados directamente en el flujo sanguineo.

Personal cualificado

Los propietarios de los equipos seran los responsables de garantizar que personal cualificado se ha encargado de
la instalacion de los equipos de EFD y que ese mismo personal se encarga también de su manejo y mantenimiento.
Por personal cualificado se entiende trabajadores o subcontratistas formados para realizar las tareas asignadas

de manera segura. Estan familiarizados con todas las normas y reglas de seguridad relevantes y son fisicamente
capaces de llevar a cabo las tareas asignadas.
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Declaracion de seguridad de productos de
Nordson EFD (continuacion)

Uso previsto

El uso de los equipos EFD para fines distintos de los descritos en la documentacién suministrada con dichos
equipos podria dar lugar a dafios personales o materiales. Algunos ejemplos de usos no previstos del equipo
incluyen:

¢ Uso de materiales incompatibles.

¢ Llevar a cabo modificaciones no autorizadas.

e Retirar o eludir protecciones o bloqueos de seguridad.

e Usar piezas dafiadas o incompatibles.

e Usar equipos auxiliares no aprobados.

e Equipos operativos que superen las potencias nominales maximas.

e Equipos operativos en una atmésfera explosiva.

Normativas y aprobaciones

Asegurese de que todos los equipos tienen la potencia adecuada y cuentan con la aprobacion pertinente para

el entorno en el que se va a utilizar. Cualquier aprobacién obtenida por los equipos de Nordson EFD quedara sin
validez en caso de no seguirse las instrucciones de instalacion, funcionamiento y mantenimiento. Si el ordenador se
utiliza de una manera no especificada por Nordson EFD, la proteccion ofrecida por el equipo podra perder eficacia.

Seguridad personal
Para evitar lesiones, siga estas instrucciones:
¢ No maneje ni realice el mantenimiento del equipo si no cuenta con la cualificacién adecuada.

¢ No maneje el equipo si las protecciones de seguridad, las puertas y las cubiertas no se encuentran en buen
estado y los bloqueos automaticos no funcionan correctamente. No eluda ni desarme los dispositivos de
seguridad.

e Manténgase alejado de un equipo en movimiento. Antes de proceder al ajuste o al mantenimiento de un equipo
en movimiento, desconecte la alimentacion y espere hasta que el equipo se detenga por completo. Bloquee la
alimentacion y asegure el equipo para evitar movimientos inesperados.

e Asegurese de que las zonas de pulverizacion y otras zonas de trabajo reciben una ventilacién adecuada.

e Al utilizar una jeringa, mantenga siempre el extremo de dosificacion de la punta orientado hacia la zona de
trabajo y alejado del cuerpo o el rostro. Guarde las jeringas con la punta orientada hacia abajo cuando no se
vayan a utilizar.

e Cuando se utiliza una jeringa, siempre mantenga el extremo de dispensacion de la punta apuntando hacia el
trabajo y lejos del cuerpo o la cara. Deje las jeringas con la punta hacia abajo cuando no estan en uso.

e Obtener y leer las Fichas De Seguridad (FDS) de todos los fluidos utilizados. Siga las instrucciones del
fabricante para un manejo seguro y el uso de fluidos y Equipos de Proteccion Industrial para el uso
recomendado.

e Sea consciente de los peligros menos obvios en el lugar de trabajo, que a menudo no pueden ser eliminados
por completo, tales como superficies calientes, bordes afilados, circuitos eléctricos energizados, y piezas
moviles que no pueden estar cerrados o protegidos por razones practicas de otro modo.

e Debe conocer dénde se encuentran los botones de parada de emergencia, las valvulas de desconexién y los
extintores de incendios.

e Use proteccion para los oidos para proteger contra la pérdida de audicion que puede ser causada por la
exposicion al ruido de la aspiradora de vacio de escape durante largos periodos de tiempo.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Declaracion de seguridad de productos de
Nordson EFD (continuacion)

Seguridad contra incendios
Para evitar incendios o explosiones, siga estas instrucciones:

Apague todos los equipos al momento en caso de advertir chispas estaticas o la formacion de arco. No reinicie
los equipos hasta que la causa se haya identificado y corregido.

No fume, suelde, triture ni utilice llamas desnudas donde se utilicen o almacenen materiales inflamables.

No caliente materiales por encima de las temperaturas recomendadas por el fabricante. Asegurese de que los
dispositivos de limitacién y supervision funcionen correctamente.

Asegure una ventilacion adecuada para evitar concentraciones peligrosas de particulas volatiles o vapores.
Consulte los codigos locales o las FDS para mas directrices.

No desconecte circuitos eléctricos activos cuando trabaje con materiales inflamables. Antes de nada,
desconecte la alimentacién en un conmutador de desconexién para evitar la formacién de chispas.

Debe conocer donde se encuentran los botones de parada de emergencia, las valvulas de desconexion y los
extintores de incendios.

Mantenimiento preventivo

A fin de garantizar un funcionamiento libre de problemas de este producto, Nordson EFD recomienda una serie de
sencillas comprobaciones de mantenimiento preventivo

Inspeccione periddicamente el correcto ajuste en las conexiones entre mangueras y accesorios. Ajuste en caso
necesario.

Compruebe las mangueras para detectar contaminacién o grietas. Cambie las mangueras en caso necesario.
Compruebe todas las conexiones de cableado para detectar holguras. Apriete en caso necesario.

Limpieza: Si un panel frontal necesita una limpieza, utilice un pafio humedecido suave y limpio y un jabén
neutro. NO USE disolventes agresivos (acetona, butanona, tetrahidrofurano, etc.) pues podrian provocar dafos
al material del panel frontal.

Mantenimiento: Suministre solo aire limpio y seco al aparato. El equipo no necesita ningun otro mantenimiento
regular.

Prueba: Compruebe el funcionamiento de las diferentes funciones y el rendimiento del equipo utilizando
los apartados correspondientes de este manual. Devuelva aparatos defectuosos a Nordson EFD para su
sustitucion.

Utilice solo piezas de repuesto disefiadas para su uso con el equipo original. Péngase en contacto con un
representante de EFD para mas informacion y asesoramiento.

www.nordsonefd.com/es espanol@nordsonefd.com +34 963 132 243 Contamos con una red mundial de ventas y servicio para los sistemas dosificadores de Nordson EFD.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Declaracion de seguridad de productos de
Nordson EFD (continuacion)

Informacion de seguridad importante sobre los componentes
desechables

Todos los componentes desechables de Nordson EFD, como jeringas, cartuchos, pistones, tapones de salida,
tapones de entrada y puntas dosificadoras se han fabricado con precision para un uso unico. Intentar limpiar
y reutilizar estos componentes comprometera la precision de la dosificacion y podria incrementar el riesgo de
lesiones personales.

Utilice siempre equipos y prendas de proteccion adecuados a su aplicaciéon de dosificacién y respete las directrices
siguientes:

No caliente los jeringas o los cartuchos a una temperatura superior a 38° C (100° F).

Elimine los componentes de acuerdo con las normativas locales tras el uso unico.

No limpie los componentes con disolventes agresivos (acetona, butanona, tetrahidrofurano, etc.).
Limpie los portacartuchos y cargadores de tambor solo con detergentes neutros.

Para evitar el desperdicio de fluido, use pistones Nordson EFD SmoothFlow™.

Acciones a tomar en caso de funcionamiento anomalo

Si un sistema o cualquier equipo de un sistema presenta un funcionamiento anémalo, desconecte el sistema al
momento y lleve a cabo los pasos siguientes:

1. Desconecte y bloquee la alimentacion eléctrica del sistema. Si utiliza valvulas de desconexién neumatica e
hidraulica, cierre y alivie la presion.

2. Para los dosificadores neumaticos Nordson EFD, retire la jeringa del adaptador. Para los dosificadores
electromecanicos Nordson EFD, desenrosque lentamente el soporte de la jeringa y retire la jeringa del
accionador.

3. Identifique la razén del funcionamiento anémalo y proceda a corregirla antes de reiniciar el sistema.

Eliminacion
La eliminacion de los equipos y los materiales empleados en el funcionamiento y el mantenimiento debe realizarse
de acuerdo con los codigos locales.

10
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Declaracion de seguridad de productos de
Nordson EFD (continuacion)

Informacion de seguridad importante especifica al equipo
La informacién de seguridad siguiente es especifica a los sistemas de dosificacion automatizados de Nordson EFD.

Comunidad Europea

Para cumplir los requisitos de las directivas de seguridad de la Comunidad Europea (CE), el robot debe ubicarse
en un recinto. El recinto evita que el operario acceda a la zona de trabajo del robot y emite una sefal de parada de
emergencia si el interruptor de la puerta se abre durante el funcionamiento del robot.

A\ ADVERTENCIA

Para los sistemas sin recintos de seguridad, el enchufe de seguridad de CORTOCIRCUITO se instala en el Puerto
de control ext. (situado en la parte trasera del robot) para eludir el interruptor de la puerta, la cortina de luz y la
sefial del botén de PARADA DE EMERGENCIA. Una vez instalada esta toma, el instalador asumira cualquier
responsabilidad relativa a la seguridad.

Ubicacion de instalacion

No almacene, instale ni accione el robot en una ubicacion donde pueda estar expuesto a lo siguiente:
e Temperaturas mas bajas o altas que 10-40 °C (50-104 °F) o una humedad mas baja o alta que 20-95%
e |uz directa del sol

¢ Interferencias eléctricas

Gases inflamables o corrosivos

Polvo o polvo de acero

Salpicaduras de agua, aceite o sustancias quimicas

e Materiales radioactivos, campos magnéticos o salas de vacio

Alimentacion y conexion a tierra
e Conecte el robot y sus accesorios a una fuente de alimentacion debidamente conectada a tierra.

e Asegurese de que el sistema esté conectado a la tension correcta.

Funcionamiento y mantenimiento
e Ponga en marcha el sistema de recogida de polvo antes de poner el robot en funcionamiento.
¢ No deje caer ni derrame sustancias u objetos extrafios, como tornillos o liquidos, en el interior del robot.
¢ No sobrecargue el robot.

¢ No toque ninguna parte del robot mientras esté en funcionamiento. Cargue y descargue piezas de trabajo o
material Unicamente con el robot detenido.

e Desconecte y bloquee la alimentacioén al sistema antes de cambiar accesorios o herramientas.

e Use solo un detergente neutro para la limpieza. No utilice alcohol, benceno ni diluyente.

www.nordsonefd.com/es espanol@nordsonefd.com +34 963 132 243 Contamos con una red mundial de ventas y servicio para los sistemas dosificadores de Nordson EFD.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Especificaciones

NOTA: Las especificaciones y detalles técnicos estan sujetos a cambios sin previo aviso.

Art. / Modelo
Numero de ejes

Area de trabajo méxima
X/Y/2)

Carga util de la pieza de
trabajo

Carga util de la herramienta
Peso
Dimensiones

Velocidad méaxima
XY /2)*

Sistema de accionamiento

Capacidad de la memoria

Almacenamiento de datos
E/S de uso general

Método de accionamiento
Controlador de dosificacion

CA de entrada (a fuente de
alimentacion)

Interpolacion

Repetibilidad™*

Temperatura de
funcionamiento

Vision

Software DispenseMotion
Deteccion de puntas
Deteccion de altura

Incluido Certificaciones

E2V
3

150 /200 /50 mm
©6/8/72")

10,0 kg (22,0 Ib)

1,5kg (3,3 Ib)
25,5 kg (56,2 Ib)

E3V
3

250 /300 / 100 mm
(10/12/4"

10,0 kg (22,0 Ib)

3,0 kg (6,6 Ib)
47,5 kg (104,7 Ib)

Consulte “Dimensiones del robot” en la pagina 110.

500/ 250 mm/s
(20/10"/s)

Micro-motor paso a paso

en 3 fases
Almacenamiento de PC

Almacenamiento de
PC/ USB

8 entradas / 8 salidas
(16 / 16 opcionales)

PTPy CP
Externo

100-240 VCA (+/10%),
50/60 Hz, 20 A méax.
350 W

3 ejes (espacio 3D)
+0,008 mm/eje
10-40° C (50-104° F)

Camara de lapiz
Incluido
Opcional

Opcional

800/ 320 mm/s
(31/13"/s)

Micro-motor paso a paso

en 3 fases
Almacenamiento de PC

Almacenamiento de
PC/ USB

8 entradas / 8 salidas
(16 / 16 opcionales)

PTPy CP
Externo

100-240 VCA (+/10%),
50/60 Hz, 20 A méx.
350 W

3 ejes (espacio 3D)
+0,008 mm/eje
10-40° C (50-104° F)

Camara de lapiz
Incluido
Opcional

Opcional

CE, UKCA, RoHS, WEEE, China RoHS

*A velocidade real de deslocamento depende do caminho de distribuicéo e das cargas Uteis da peca/ferramenta.
**Los resultados de la repetibilidad pueden variar en funcién del método de medicion.

E4V
3

350/400/ 100 mm
(14/16/4")

10,0 kg (22,0 Ib)

3,0 kg (6,6 Ib)
52,5 kg (115,7 Ib)

800/ 320 mm/s
(81/13"/s)

Micro-motor paso a paso
en 3 fases

Almacenamiento de PC

Almacenamiento de
PC/ USB

8 entradas / 8 salidas
(16 / 16 opcionales)

PTPy CP
Externo

100240 VCA (+/10%),
50/60 Hz, 20 A méx.
350 W

3 ejes (espacio 3D)
+0,008 mm/eje
10-40° C (50-104° F)

Camara de lapiz
Incluido
Opcional

Opcional
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Especificaciones (continuacion)

Art. / Modelo
Numero de ejes

Area de trabajo méxima
X/Y/2)

Carga util de la pieza de
trabajo

Carga util de la herramienta
Peso
Dimensiones

Velocidad méaxima
XY /2"

Sistema de accionamiento

Capacidad de la memoria

Almacenamiento de datos
E/S de uso general

Método de accionamiento
Controlador de dosificacion

CA de entrada (a fuente de
alimentacion)

Interpolacion
Repetibilidad™*

Temperatura de
funcionamiento

Vision

Software DispenseMotion
Deteccion de puntas
Deteccion de altura

Incluido Certificaciones

E5V E6V

3 3

450/500/ 150 mm 570 /500 /150 mm
(18/20/6") (22/20/6")

10,0 kg (22,0 Ib) 10,0 kg (22,0 Ib)

3,0 kg (6,6 Ib) 3,0 kg (6,6 Ib)

55,0 kg (121,3 Ib) 58,0 kg (127,9 Ib)
Consulte “Dimensiones del robot” en la pagina 110.
800 /320 mm/s 800/ 320 mm/s
(81/13"/s) (81/13"/s)
Micro-motor paso a paso Micro-motor paso a paso
en 3 fases en 3 fases

Almacenamiento de PC Almacenamiento de PC

Almacenamiento de Almacenamiento de
PC/ USB PC/ USB

8 entradas / 8 salidas 8 entradas / 8 salidas
(16 / 16 opcionales) (16 / 16 opcionales)
PTP y CP PTPy CP

Externo Externo

100-240 VCA (+/10%), 100-240 VCA (+/10%),
50/60 Hz, 20 A max. 50/60 Hz, 20 A max.
350 W 350 W

3 ejes (espacio 3D) 3 ejes (espacio 3D)
+0,008 mm/eje +0,008 mm/eje
10-40° C (50-104° F) 10-40° C (50-104° F)
Camara de lapiz Camara de lapiz
Incluido Incluido

Opcional Opcional

Opcional Opcional

CE, UKCA, RoHS, WEEE, China RoHS

*A velocidade real de deslocamento depende do caminho de distribuicéo e das cargas Uteis da

peca/ferramenta.

**Los resultados de la repetibilidad pueden variar en funcién del método de medicion.

www.nordsonefd.com/es espanol@nordsonefd.com +34 963 132 243 Contamos con una red mundial de ventas y servicio para los sistemas dosificadores de Nordson EFD.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Especificaciones (continuacion)

RoHS#x #8575 M7 (Declaraciéon RoHS China sobre materiales peligrosos)

FEREAFR BEYRERTE

Nombre de pieza Sustancias y elementos peligrosos o toxicos
it} E3 i@ i ZIRBE & IRBAE R
Plomo Mercurio Cadmio Cromo Bifenilo Eter de difenilo

hexavalente polibrominado polibrominado

(Pb) (Ha) (Cd) (Cr6) (PBB) (PBDE)

4MERERD

Conectores X 0 0 0 0 0

eléctricos externos

0: RNZFRHFAIEENERRINEETYRASRMBEIP-A, EIP-B, EIP-C
HIAR IR FSJ/T11363-2006 FREEK.
Indica que esta sustancia téxica o peligrosa contenida en todos los materiales homogéneos para este componente, de acuerdo con EIP-A, EIP-B y
EIP-C, se encuentra por debajo del limite establecido en SJ/T11363-2006.

X RRZFERAEAENEREYHEEYRAERMBEIP-A, EIP-B, EIP-C
HIAR S FSJ/T11363-2006 FREEK.
Indica que esta sustancia tdxica o peligrosa contenida en todos los materiales homogéneos para este componente, de acuerdo con EIP-A, EIP-B y
EIP-C, se encuentra por encima del limite establecido en SJ/T11363-2006.

Directiva WEEE

Este equipo se rige por la Directiva WEEE de la Unién Europea (2012/19/EC). Consulte
www.nordsonefd.com/WEEE mas informacién acerca de como eliminar correctamente este equipo.
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http://www.nordsonefd.com/WEEE

Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Caracteristicas de funcionamiento

Identificacion de los componentes de los sistemas de la serie EV

Jeringa para
Céamara de dosificacion de
lapiz fluidos

Ordenador de
DispenseMotion Placa de
soporte
Detector de posterior

punta (opcional)

Monitor y
teclado (ratén no
mostrado)

Placa de fijacién
(opcional)

Robot

www.nordsonefd.com/es espanol@nordsonefd.com +34 963 132 243 Contamos con una red mundial de ventas y servicio para los sistemas dosificadores de Nordson EFD. 15



Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Caracteristicas de funcionamiento (continuacion)

Panel frontal EV

Botén de PURGA
DE DOSIFICADOR Botén INICIAR

DISPENSER
PURGE START

( N b &
‘- ej.le EMERGENCY

Teach Pendant svcuss sToP

Puerto USB Boton de PARADA DE
SVC (para EMERGENCIA
actualizaciones de
software)
Panel trasero E2V
Puerto de Puerto RS232
Puerto tactil (para el dosificador (para (se conecta con
detector de punta, en iniciar el controlador/ el ordenador Interruptor de
caso de estar presente) el dosificador) DispenseMotion) encendido

RoHS

COMPLIANT

Puerto de PUERTO E/S Entrada de
control ext. (para conexiones alimentacion
(para toma de de entrada/salida)

seguridad E/S)
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Caracteristicas de funcionamiento (continuacion)

Panel trasero E3V-E6V

Puerto de
dosificador (para
iniciar el controlador/
el dosificador)

PUERTO E/S (para
conexiones de
entrada/salida)

Puerto tactil (para el
detector de punta, en
caso de estar presente)

Interruptor de
encendido

igoenser

Puerto RS232 (se
conecta con el ordenador
DispenseMotion)

Entrada de
alimentacion

Puerto de control
ext. (para toma
de seguridad E/S)

Camara

El sistema incluye una camara tipo boligrafo de vista Unica que le permite ver la superficie de trabajo y enfocar.

NOTA: A partir de octubre de 2023, la camara tipo boligrafo se debe utilizar con la version 2.38 o posterior del
software DispenseMotion.

Camara Caracteristicas Como enfocar

Combinacién de enfoque manual y
esfera de encendido/apagado

Para enfocar la imagen:

e Sin mover el robot, afloje los tornillos
que fijan la abrazadera de la esfera de
enfoque.

lluminacién integrada con esfera para

Abrazadera ajustar la intensidad de la luz

de bloqueo

para esfera de
enfoque

@ <—— Ubicacion

del tornillo
empleado
para ajustar la
intensidad de
luz

<«——Tapon difusor
blanco

NOTA: Para apagar la luz, use un
destornillador plano pequefio para
girar el tornillo en el interior de la
abrazadera de la cdmara hasta el final
en sentido antihorario.

Tapodn difusor blanco para realzar la
imagen (se puede quitar)

e Gire la esfera de enfoque en la
camara hasta que se obtenga la
imagen mas nitida.

e Apriete los tornillos de la abrazadera
de la esfera de enfoque.

Para ajustar la exposicion:

e Use un destornillador Phillips
pequefio para ajustar la luz de la
camara de tal forma que el ajuste
de luz haga que la superficie de
la pieza de trabajo sea visible con
independencia de cualquier cambio
en la luz ambiental.

NOTA: El tornillo se encuentra alojado
en el interior del alojamiento de la
camara.

www.nordsonefd.com/es espanol@nordsonefd.com +34 963 132 243 Contamos con una red mundial de ventas y servicio para los sistemas dosificadores de Nordson EFD.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Instalacion

Utilice este apartado en combinacién con la Guia de
inicio rapido y los manuales del sistema del valvula para
instalar todos los componentes del sistema.

Desembalaje de los componentes
del sistema

A PRECAUCION

Desembalar el robot requiere un minimo de dos
personas. No intente levantar el robot sin ayuda.

1. Retire todos los componentes del sistemay los
elementos incluidos en el envio del embalaje.

2. Con ayuda, eleve cuidadosamente el robot por su
base y proceda a trasladarlo hasta un banco de
trabajo estable. No eleve nunca el robot por su
travesano.

NOTA: Todas las unidades se envian de fabrica con
protectores de espuma que fijan la mesa de trabajo
al eje X y Z para evitar movimientos y dafnos durante
el envio. Nordson EFD recomienda conservar todos
los materiales de embalaje para utilizarlos en caso
de que el robot se vaya a mover o transportar en el
futuro.

3. Retire la cinta y las cubiertas de espuma
protectoras.

4. Compruebe la caja dos veces para asegurarse de
que ha extraido todo su contenido.

VEA COMO CONFIGURAR LOS EQUIPOS
www.nordsonefd.com/Robotlnstallation

Protector de
espuma

Travesano
(no utilizar
para elevar
el robot)
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Instalacion (continuacion)

Coloque el robot e instale y conecte los componentes

Consulte la Guia de inicio rapido y este apartado para instalar los componentes del sistema y realizar las
conexiones.

NOTAS:

Los componentes de un sistema de dosificacion automatizado pueden variar. Los pasos para un sistema
completo con todos los componentes disponibles se indican en este manual y en la Guia de inicio rapido. Lleve a
cabo solo aquellos pasos que se apliquen a su sistema.

Si el sistema se va a utilizar en la Comunidad Europea, el robot se envia con un recinto o cortina ligera que (1)
evita que el operario acceda a la zona de trabajo del robot y (2) emite una sefal de parada de emergencia si el
interruptor de la puerta se abre durante el funcionamiento del robot.

Aplicable o no

Art.

Componentes para
instalar o conectar

Tareas de instalacion

Todos los
modelos

Toma de seguridad
de salida/ entrada
(CORTOCIRCUITADA)
(opcional)

O En los sistemas sin recinto de seguridad,
instale el conector de seguridad de
entrada/salida en la Ext. Puerto de control
en la parte posterior del robot para eludir
las sefales del interruptor de la puerta, la
cortina de luz y el botén de PARADA DE
EMERGENCIA.

A PRECAUCION

Cuando el enchufe de seguridad de E/S
estd instalado en el puerto de control ext., el
instalador asume toda la responsabilidad en
materia de seguridad.

Todos los
modelos

Ordenador de
DispenseMotion

O Monte el ordenador DispenseMotion en el
estante.

O Instale el montaje de estante y ordenador
en la abrazadera vertical recta izquierda.

O Realice las conexiones indicadas en la
Guia de inicio rapido.

Todos los
modelos

Camara de lapiz

O Instale la abrazadera.
O Instale la camara.

O Coloque el cable de la camara a través de
la cadena de arrastre en el eje Z.

O Sujete el cable usando los sujetacables
suministrados para fijarlo al eje Z.

O Conecte el cable ala CCD USB en el
ordenador DispenseMotion.

Todos los
modelos

Monitor, teclado y
ratén (no mostrado);
pendrive inalambrico
para teclado y ratéon
inalambricos

O Conecte el monitor.

O Conecte la pendrive inaldmbrico del
teclado y el raton inalambricos al puerto
USB 4 en el ordenador DispenseMotion.

Continda en la siguiente pdgina

www.nordsonefd.com/es espanol@nordsonefd.com +34 963 132 243 Contamos con una red mundial de ventas y servicio para los sistemas dosificadores de Nordson EFD.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Instalacion (continuacion)

Coloque el robot e instale y conecte los componentes (continuacion)

Aplicable o no | Art. _Componentes para Tareas de instalacion
instalar o conectar
Todos los Detector de O Instale el detector de punta.
modelos punta (opcional) O Conecte el cable al puerto tactil situado en
la parte posterior del robot.
Todos los Componentes Segun corresponda Monte la abrazadera de la valvula
modelos del dosificador dosificadora o la jeringa (segun proceda)
(jeringas, en el eje Z; elija los orificios de montaje
valvulas, bombas que permitan dejar un espacio de
de cavidad seguridad maximo para la pieza de trabajo,
progresiva, etc.) pero también para dejar que la punta
dosificadora llegue hasta todas las zonas
de la pieza de trabajo donde sea necesario
dosificar material.
Para evitar dafios en la camara, asegurese
de que la posicion de la punta dosificadora
esta en un nivel mas bajo respecto a
la parte inferior de la camara. Consulte
“Comprobar la instalacion de la camara y el
dosificador” en la pagina 22.
Consulte los manuales de los equipos de
dosificacion para conocer todos los pasos
de instalacion del resto de sistemas de
dosificacion.
Todos los Componentes Segun corresponda Instale otros componentes del sistema
modelos auxiliares de acuerdo con las instrucciones
del sistema proporcionadas en sus manuales
(dosificador de funcionamiento, realizando las
de fluido, conexiones de red y cableado necesarias.
controlador Consulte “Conexiones de red tipicas”
de valvula, en la pagina 21 para ver ejemplos de
controlador de conexiones entre componentes.
bomba, etc.)
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Instalacién (continuacién)

Conexiones de red tipicas

Son posibles muchas configuraciones del sistema. Péngase en contacto con su representante de Nordson EFD
para recibir ayuda segun sea necesario.

Conmutador
Ethernet PLC

Controlador PICO Touch® XP
(vista trasera)

ontrolador PICO® Nexus™
(vista inferior)

Dosificador UltimusPlus™
(vista trasera)

Controlador 7197PCP-DIN-NX
(vista inferior)

SPARE RS232

RS232ROBOT RS232-8 USB-CCD
] DC 12v

@

s_.*: 1

€
o

Controlador
DispenseMotion
(vista trasera)

Robot de la serie EV
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Instalacion (continuacion)

Comprobar la instalacion de la camara y el dosificador

Para evitar dafios en la camara, asegurese de que la posicion de la punta dosificadora esta en un nivel mas bajo
respecto a la parte inferior de la camara.

Fondo de cdmara == =====eamnanx

Parte inferior ==========smcememnannmnnnnndannn
de la punta I

Superficie de trabajo

Ejemplo de instalacion correcta de la camara (punta dosificadora en un nivel inferior respecto a la parte inferior de la camara)

Prepare la superficie de trabajo o la placa de fijacion

Prepare la placa del robot (superficie de trabajo) o la placa de sujecién opcional para una colocacion segura de la
pieza de trabajo.

NOTAS:

e Para mas detalles sobre la placa base, consulte “Dimensiones de la placa de trabajo” en la pagina 111.

¢ Para las placas de fijacion disponibles, consulte “Placas de fijacion” en la pagina 106.

e Para las dimensiones detalladas de la placa de fijacion, consulte “Dimensiones de la placa de fijacion” en la
pagina 112.

Conecte Salidas/ Entradas (Opcional)

Todos los sistemas de dosificacion automatizados incluyen 8 entradas y 8 salidas estandar. Conecte el cableado
de entrada/ salida a la conexion del PUERTO E/S en la parte posterior del robot. Para un diagrama de cableado,
consulte “Puerto E/S” en la pagina 116. Hay varias maneras de utilizar las salidas/ entradas del sistema. Consulte
“Configuracién de entradas/salidas” en la pagina 62 para acceder a informacion adicional sobre las entradas/
salidas.

22
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Instalacion (continuacion)

Encendido del sistema

Una vez instalado el sistema, incluidos todos los componentes del
sistema de dosificacién, encienda el sistema para comprobar la
instalacion.

NOTA: Este procedimiento sélo se aplica al arranque inicial del
sistema tras la instalacion; para los procedimientos rutinarios de
arranque y apagado, consulte “Funcionamiento” en la pagina 101.

1. Asegurese de realizar las tareas de instalacion siguientes:

e Se han instalado todos los componentes del sistema
aplicables (consulte “Instalacion” en la pagina 18).

e Se ha instalado la toma de seguridad de entrada/salida (si
procede).

2. Encienda los siguientes componentes:

e Monitor
e Controlador DispenseMotion

Espere a que finalicen todos los procesos de inicio de Windows.

3. Asegurese de que el botén de PARADA DE EMERGENCIA no 3
esta activado: Si lo esta, gire el botdén en el sentido de las agujas
del reloj para desactivarlo.

DISPENSER
PURGE START

@l ©
"TEACH PENDANT SVC usB

4, Conecte la alimentacién del robot. 4

C}
C]

Espere a que finalice el arranque del robot. Oira una serie de
pitidos y, a continuacion, el boton verde START de la parte
frontal del robot parpadeara de forma continua.

Tactile Dispenser / Power Switch

Ext. Control  Power Inlet
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Instalacion (continuacion)

Encendido del sistema (continuacion)

5. Haga doble clic en el icono de DispenseMotion para abrir el
software de dosificacion.

Dispense
Motion

6. Cuando aparezca el mensaje PULSE EL BOTON INICIO, pulse el

botén INICIO. Gj}m

=66 N o B e o g x| H 5]

NOTA: Como alternativa, puede pulsar el botén verde START
del robot.

El robot mueve la camara hasta la posicion de inicio (0,0,0) y el
sistema esta listo.

7. Habilite el sistema de dosificacion, incluyendo el controlador de
valvula. Consulte los manuales de los equipos de dosificacion
segun sea necesario.

8. Consulte los apartados siguientes para configurar el sistema y
crear programas para sus aplicaciones:

e “Conceptos” en la pagina 25

e “Descripcién general del software DispenseMotion” en la
pagina 28

e “Configuracion” en la pagina 42

e “Programacion” en la pagina 67

24
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Conceptos

Antes de crear ningun programa, asegurese de comprender los conceptos explicados en este apartado.

Acerca de los programas y comandos

Un programa es un conjunto de comandos guardado como un archivo. Cada comando se guarda en el archivo
como una direccidon numérica. Los comandos se pueden subdividir en los tipos de comandos siguientes:

e Un comando de configuracién establece un parametro de nivel de programa, como una coordenada XYZ o la
altura de seguridad Z.

e Un comando de dosificacion esta vinculado a una coordenada XYZ y envia automaticamente una sefal al
sistema de dosificacion para ejecutar un comando de dosificacion.

Cuando el robot ejecuta un programa, pasa por cada direccion de forma secuencial y ejecuta el comando contenido
en dicha direccion. Si una direcciéon contiene un comando de configuracién, el sistema registra dicho comando. Si
una direccion contiene un comando de dosificacion, el robot mueve los ejes X, Y y Z hasta la ubicacion especificada
para dicho comando y, seguidamente, lleva a cabo el comando de dosificacion.

Los comandos de dosificacién son los bloques que componen los patrones. Para programar un comando de
dosificacion, la punta dosificadora se mueve de forma progresiva hasta la ubicacién XYZ deseada y, a continuacion,
se registra un comando de dosificacion para dicha ubicacion. Esta accion se repite hasta que se complete el patrén
de dosificacion deseado. A continuacion, se incluyen varios ejemplos.

Los comandos de configuracion establecen como se ejecutaran los comandos de dosificacion. Nordson EFD
recomienda insertar comandos de configuracion al principio de un programa. Los comandos de configuracion
siguientes son los utilizados con mayor frecuencia: Configuracion de retorno, Configuracion de punto de
dosificacion, Configuracion de fin de dosificacion, Configuracion de dosificacion de linea, Velocidad de linea 'y
Configuracion de distancia de seguridad Z.

Ejemplos de comandos de dosificacion

Comandos Patrén resultante (Vista superior)

Para programar el robot para que dosifique un punto de ‘
fluido, se registra una ubicacién XYZ como comando
DOSIFICAR PUNTO. Dosificar punto

Para programar el robot para que dosifique una gota
de fluido siguiendo una ruta lineal, la ubicacion XYZ del
inicio de la linea se registra como comando INICIO DE
LINEA (LINE START). Las ubicaciones donde la punta
cambia de direccién se registran como comandos
PASO DE LINEA. La ubicacién donde termina la gota
de fluido se registra como un comando FIN DE LINEA. Paso de linea Fin de linea

Inicio de linea Paso de linea

Para dosificar una gota de fluido siguiendo un arco, la
ubicacién XYZ del inicio de la gota se registra como
comando INICIO DE LiNEA (LINE START). El punto mas
alto del arco se registra como PUNTO DE ARCO. El
final del arco se registra como FIN DE LiNEA.

Inicio de linea Fin de linea

Punto de arco

También es posible combinar lineas y arcos para
dosificar una gota de fluido siguiendo una ruta Inicio de linea Paso de linea
compleja. O

Punto de
arco

Fin de linea Paso de linea
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Acerca de los programas y comandos (continuacion)

Practicas de programacion recomendadas

Inserte los comandos de configuracion de la dosificacion al principio del programa.

Inserte los comandos de marca antes de cualquier comando de dosificacion.

Inserte los comandos de dosificacion después de introducir los comandos de configuracién y marcado.

Inserte el comando Fin de programa al final de todos los programas.

Acerca de los offsets

Offset es la distancia entre dos componentes. Hay que ensefiar al “sistema” los offsets siguientes antes de la
creacion de un programa:

e Offset camara a punta: la distancia entre el centro de la vista de camaray el centro de la punta dosificadora (se
trata de un offset XY).

e Offset de punta a pieza de trabajo: (1) la distancia entre la parte inferior de la punta y la pieza de trabajo, en
aquellas aplicaciones por contacto, o (2) la distancia entre la parte inferior de la boquilla y la pieza de trabajo
para las aplicaciones sin contacto (se trata de la altura de seguridad Z).

Estos offsets deben calibrarse correctamente para garantizar que la punta dosificadora siga la misma ruta que la
camara y para compensar las ligeras variaciones en altura que pueden producirse con el cambio de una punta o
boquilla dosificadora.

Los offsets se ensefian al robot durante el proceso de calibracién y configuracién, guiado por el asistente de Puesta
en marcha Inicial del Robot. Este proceso debe realizarse para la puesta en marcha inicial y también tras cualquier
cambio en el sistema. Los ejemplos de cambios en el sistema incluyen los siguientes:

e Cuando se produzca un movimiento de un componente instalado en el eje Z (como la jeringa o la camara).

i
|

e Cuando se cambie una boquilla o punta de dosificacion.

Offset XY A Offset XY
cémara a punta cémara a punta
D EEEEE——
Offset de punta a Offset de punta
pieza de trabajo (boquilla) a
(distancia de pieza de trabajo
seguridad 2) (distancia de
seguridad 2)
Y Y

llustracion del offset camara a punta (también conocidos como offset XY) y del offset punta a pieza de trabajo (también conocido
como altura de punta o distancia de seguridad Z)
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Acerca de las marcas

Para reconocer que una pieza esta presente o para determinar su orientacion en la superficie de trabajo, el sistema
utiliza marcas y marcas de referencia. Las marcas son imagenes de referencia (imagenes de una pequena zona
sobre una pieza de trabajo) tomadas por la camara y guardadas en una ubicacion denominada Biblioteca de
marcas. La Biblioteca de marcas aparece en la pantalla de Vista secundaria cuando se selecciona la pestana
Céamara. Las imagenes almacenadas se muestran en ranuras en la Biblioteca de marcas. Las ranuras de imagen
estan en blanco si no contienen una imagen guardada.

Una marca es una imagen Unica que el sistema utiliza para encontrar una ubicacion especifica sobre una pieza de
trabajo. Las marcas de referencia son dos imagenes de marca utilizadas de manera conjunta para (1) identificar si
una pieza de trabajo esta presente en la ubicacién XY adecuada y (2) para comprender su angulo de rotacion y,
seguidamente, realizar los ajustes automaticos pertinentes en el programa.

Genter | SetMark | Cancel | Range | Scale |StopFind | Sep

T~

Ranura de imagen con una imagen de marca
guardada

o]l

WO[E][+]

\Ranura de imagen en blanco (sin imagen guardada)

S~ Biblioteca de marcas

Iscore 0861 621,190 = E T
) B8 (o] () (o ) (oD B ] | e e

La pantalla Cdmara mostrada en la pantalla Vista primaria y la Biblioteca de marcas mostrada en la pantalla Vista secundaria

Mejores practicas para la seleccion de una imagen de marca

e |a seleccion deberia realizarse respecto a la pieza de trabajo real (no en una placa de fijacion) porque es la
posicion de la pieza de trabajo a la cual se ajusta el sistema.

¢ |a seleccion deberia ser Unica. Solo deberia haber una seleccién de su clase en la vista de camara. Por ejemplo,
no seleccione uno de muchos circulos pequefos en el interior de la vista de camara.

e |as caracteristicas de definicion son las mejores. Por ejemplo, la interseccién de dos lineas en la letra mayuscula
T seria mejor como imagen de marca que el centro de un circulo, que no posee lineas finitas.

e Una posicion de dosificacion real, como la esquina de una placa de soldadura para impresion al tamiz, es mas
eficaz que el borde de esquina roto de un palé de circuitos impresos debido a las diferencias en su precision de
fabricacion.

e Cuanto mas alejadas entre si estén las marcas de referencia, mas preciso sera el sistema a la hora de ubicarlas
sobre una pieza de trabajo.

Archivos de imagenes de marcas

Puede almacenar 240 imagenes de marcas en las ranuras disponibles en la Biblioteca de marcas. La Biblioteca de
marcas aparece en la pantalla Vista secundaria (consulte “Pantalla Vista secundaria” en la pagina 32 para mas
informacion). Estas marcas se almacenan como archivos en el controlador DispenseMotion en D:\ever_sr\mark.

Ubicacidn de los archivos de las imdgenes de marcas en controlador DispenseMotion
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Descripcion general del software DispenseMotion

Esta seccion presenta una descripcion general de todas los iconos, las ventanas y las pantallas del software
DispenseMotion. Esta informacién se suministra para que pueda consultarla siempre que sea necesario.
Para configurar el sistema y crear programas de dosificacion, consulte “Configuracion” en la pagina 42 y
“Programacioén” en la pagina 67. El software se abre en la pantalla Programa.

Direccion de comando (A): Haga

doble clic para abrir el menu Consulte “Iconos
Consulte “lconos desplegable del comando; de las barras de
de las barras de seleccione un comando para Consulte “Pantalla herramientas
herramientas abrir su ventana de comando Vista primaria y Barra Consulte la “Pantalla horizontal y
horizontal y vertical” respectiva. Consulte las “Ventanas de pestanas” en la Vista secundaria” en vertical” en la
en la pagina 34. Comandos” en la pagina 29. pagina 30. la pagina 32. pagina 34.

©®~Nourwn=E L

P Y gy ey [ g
U W= O

[ —y
O W 0w~

L&)
jary

progam | | camers | [ iveny | [ | | 0w | [ | (Mot | | Toume A
Consulte “Pantalla Consulte “Pantalla Consulte “Pantalla Consulte “Iconos Consulte “Ventana
de Camara, Barra Configuracion del Vista primaria y Barra de comandos de de navegacioén y
de pestafas e sistema” en la de pestafias” en la configuracion y movimiento paso
Iconos” en la pagina 38. pagina 30. dosificacion” en la apaso” en la
pagina 39. pagina 35. pagina 36.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Ventanas Comandos

Al hacer doble clic en una linea de direccion de comandos en la pantalla Programa, aparece un menu desplegable
de todos los comandos disponibles. Seleccione cualquier comando para abrir la ventana para dicho comando.
Cada ventana de comando contiene los parametros, de haber alguno, que se pueden configurar para dicho
comando. Consulte “Anexo A, Referencia de funcion de comandos” en la pagina 118, para acceder a informacion
detallada sobre todos los comandos y los parametros asociados.

Direccion de comando (A):
Haga doble clic para abrir
el menu desplegable de los
comandos.

Circle

Circle Run

[End Pattern

Fill Area
Fill End
Fill Start

Find Mark

Sys ten

Camera Sotup

History

[proszan

Cameja Fast
Camdra Trigger

Circle 3 Point

Dispense Dot
Dispense Dot Setup Pl
Dispense End Setup

Dispenser Off

Dispenser On

Dummy Point

Edge Adjust

End Program
End Subroutine

Fiducial Mark
Fiducial Mark Adjust

Find Angle Mark

F DGoto Address

Menu desplegable de edicion
de comandos: Haga clic en un
comando para abrir su ventana
de comandos.

Ventana Comando: Introduzca los parametros
para el comando en esta ventana. Consulte
“Anexo A, Referencia de funcion de comandos”
en la pagina 118 para explicaciones
detalladas sobre todos los comandos.

| 3

(7 ][e e ][0 =]
(4[5 lle]l- [e=]
REENER(BN| |

IZ_ Fi!t@ ;
_
[Surct]

_ Relative E]
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Pantalla Vista primaria y Barra de pestanas

La pantalla Vista primaria cambia en funcion de la pestafa seleccionada. Todas las pestafias estan visibles en todo
momento.

| () (8 (W3 (D] [ [8¢) [ () = () [ H (B b=

c|@]a]le

HE2EAE
\WCIDEIRZBAE ¢
BEREEEHE

Art. Funcion

Muestra la vista de comandos; se utiliza para crear programas. Hacer clic con

el botén derecho en esta pantalla proporciona acceso rapido a las funciones de
programacion mas utilizadas. Referirse a “Funciones de clic derecho de pantalla
Vista primaria” en la pagina 31 para detalles.

Programa Program

Muestra la vista de camara real; se utiliza para llevar a cabo todas las funciones

Camara Camera > A
asociadas con la camara.

Historia History Muestra una linea de tiempo de diferentes comandos.

Configuracién 3w tem Muestra la pantalla de ajustes; se utiliza para ver o cambiar los parametros o
del sistema Zetup ajustes del nivel del sistema.

R

Le permite cargar dibujos en formato DXF en el software DispenseMotion.
DXF DXF Consulte “Anexo C, Importacién de archivos DXF” en la pagina 152 para mas
informacion.

Comprueba y ajusta automaticamente los offsets XY sin que la punta entre en
contacto con superficie alguna. Este botén solo esta presente cuando la opcion

Q&Ste de aguja Neﬁﬁ&’ Ajuste de aguja XY esta activada en la pantalla de Configuracién del sistema. El
sistema debe configurarse correctamente segun lo descrito en “Configuracion y
calibracion del sistema (obligatorio)” en la pagina 50.
Comprueba y ajusta automaticamente el offset de punta a pieza de trabajo
(distancia de seguridad Z) y, a continuacion, realiza un Ajuste de aguja XY. Este
Deteccion de Needle Z botén solo esta presente cuando la opcién Dispositivo de deteccion de punta

i

agujaZ Detect esta activada en la pantalla de Configuracion del sistema. El sistema debe
configurarse correctamente segun lo descrito en “Configuracién y calibracion del
sistema (obligatorio)” en la pagina 50.

Una vez instalado el sensor de altura opcional, eleva o hace descender la sonda
Togole del sensor de altura. Consulte “Anexo G, Configuracion y uso del sensor de
Prohe altura” en la pagina 169 para consultar toda la informacion relativa al sensor de

- altura opcional.

Alternar sonda

Cuando la caja opcional de inicio/parada esta conectada, este indicador aparece
en la barra de pestanas y parpadea cuando el robot se encuentra en el modo
bypass de seguridad. Cuando esta presente la indicacion Instructor, el botén
Ejecucion esta deshabilitado.

Instructor Teach

Ejecucion - Ejecuta el programa seleccionado.
Vista Ejecuta el programa seleccionado sin dosificar y también centra la camara en la
ruta de dosificacion.

Pausa el programa actualmente en ejecucion. Al hacer clic en Pausa, el botén

Paus_ar [¢) - - cambia a Continuar.
Continuar

Haga clic en Continuar para interrumpir la pausa.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Funciones de clic derecho de pantalla Vista
primaria

Cuando se ha seleccionado la pestafia Programa, se muestran todos los
comandos para el programa de dosificacion actualmente abierto. Haga
clic derecho en uno o varios de los comandos seleccionados para abrir
un menu de clic derecho. Las funciones mostradas a continuacion se
pueden utilizar en los comandos seleccionados.

Art. Funcidn

Copy (Copiar) Copia el comando seleccionado

Cut (Cortar) Copia y seguidamente borra el comando seleccionado

Edit (Editar) Abre la ventana de edicion para el comando seleccionado

Paste (Pegar) Pega un comando cortado o copiado en la direccion del comando seleccionado
Change Command Type Cambia el comando seleccionado a un tipo de comando diferente

(Cambiar tipo de comando)

Jump To (Saltar a) Salta a un comando de Direccién o Etiqueta especifico

Reflect (Reflejar) Voltea un comando seleccionado en el eje X 0 Y, creando asi una imagen en

espejo. Se indica un ejemplo a continuacion.

Rotate Angle (Rotar angulo) | Gira los comandos seleccionados un nimero especifico de grados. Se indica un
ejemplo a continuacion.

Como reflejar (crear reflejo de) un patrén

e SRR CEEEEED Bl B
R <
[l e S — 1 o = e
I~ i Label 1

* |

I
HE=N

1. Seleccione las lineas que se deseen reflejar, haga clic derecho para 2. El sistema crea un reflejo del patron
seleccionar REFLEJAR o Y. seleccionado.

Coémo girar un patrén

Change Command Type.

Jump o
Reflect

‘ AR F A . §
1. Seleccione las lineas para girar, haga clic derecho y seleccione GIRAR ANGULO

[ o) ) 8] (] [ ] ) O = ) ) (] 4]
@ | Command [1 2 |3 | | M
R e o P E
)
i —_— * I v
KD — i B (S BN (o
2. Introduzca los grados de rotacion deseados. 3. El sistema gira el patron seleccionado.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Pantalla Vista secundaria

La pantalla Vista secundaria cambia en funcién de las pestaias y los iconos seleccionados.

O o) [ () [ [ 5 (] (S = ) [ H (B P8
1 T/

Command 1 2
a8

~)|- 3

A
1
2
3

o1l
s
7
s
0

EEERERE

3 0 s

N

Seleccionada

se selecciona

i Icono Modo (alterna  Icono Ruta
; ntre m Punt
T entre ;’dgcg ay
E s won modo )
=== s o v a
~ Color de
Pestana . . .
etiqueta cuando | Pantalla secundaria Funcidén

Programa

Cuando el icono de Ruta se encuentra

en ON:

A

il le

bl 123.16 Y

Cuando el icono de Ruta se
encuentra en ON, muestra una
representacion visual del patron
programado y de los iconos de
modo de Ruta:

e Consulte “Iconos de las barras
de herramientas horizontal y
vertical” en la pagina 34,
donde figura una explicacién de
los iconos.

e Consulte “Pantalla Vista
secundaria en Vista de ruta” en
la pagina 33 para acceder
a mas funciones de la vista de
ruta.

Cuando el icono de Ruta se encuentra
en OFF:

Cuando el icono de Ruta se
encuentra en OFF, muestra una
vista real de la superficie de
trabajo, tal como la camara la
visualiza.

Camara

Camera

Almacena hasta 240 archivos de
marcas.

Configuracién
Sistema

S5 tem
setup

El teclado se usa para introducir
valores numéricos. “Teclado” en la
pagina 41.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Pantalla Vista secundaria en Vista de ruta

Colores de punto de Vista de ruta

Cuando la pantalla Vista secundaria se encuentra en Vista de ruta
(icono de Ruta activado), muestra una representacion visual del
patron programado. Los colores de punto representan los comandos
de punto en arco programados.

Point Command | Color on Path View Screen
Inicio de linea [ JV

Paso de linea ® Verde

Fin de linea @ Verde Aceituna

Punto de arco ® Naranja

Anadir Paso de linea

Haga clic en cualquier lugar en la tabla de Vista de ruta (pero no en
un punto) para unir un punto de Paso de linea (comando) a un punto
existente. Solo se pueden agregar lineas horizontales o verticales.

Funciones de clic derecho de Vista de ruta

En la pantalla Vista de ruta, haga clic en cualquier punto (comando) para abrir
un menu de clic derecho. Las funciones mostradas a continuacion estan
disponibles para el punto seleccionado.

Art.

Funcidén

Delete Point
(Eliminar punto)

Elimina el punto seleccionado y conecta el comando
anterior con el comando siguiente.

Optimize Path

Abre una ruta para editar:

(Reasignacion de
punto de inicio)

(Optimizar ruta) e Seleccione Inicio de ruta de linea y Fin de ruta de linea
para editar los puntos de Inicio de linea y de Fin de
linea del patrén.

e Seleccione Inicio de ruta de arco y Fin de ruta de arco
para editar los puntos de inicio y fin de un Punto de
arco.

Reassignment Selecciona todo el patron.

Start Point

(Seleccionar

linea)

Reassignment Reasigna el punto de Inicio de linea al punto

Start Point seleccionado (la ruta debe cerrarse).

Reverse Line
(Invertir linea)

Invierte el patron.

Offset Closed
Line (Offset de
linea cerrada)

Cierra el patron afadiendo una linea del Inicio de linea
al Fin de linea y seguidamente reasignando el Inicio de
lineay el Fin de linea a la misma ubicacion.

e |argo de offset (mm) amplia el patrén en relacion con
el patrén original.

Fill Closed Area
(Llenado area
cerrada)

Rellena una zona de patrén.

¢ Ancho de pincel (mm): La distancia entre cada espiral
de llenado de area.

M

*

Colores de punto y linea de Vista
de ruta

EENENS

*

Haga clic derecho para unir un
punto de Paso de linea con un
punto existente

Delete Point

Optinize Path

Select Line
Reassigment Start Point
Reverss Line

Offset Closed Line

-—0/ Fill Closed Area
- I

Haga clic derecho en cualquier
punto para abrir el menu de clic
derecho
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Iconos de las barras de herramientas horizontal y vertical

Use los iconos ubicados en las barras de herramientas horizontal y vertical para gestionar archivos, insertar
determinados comandos y realizar otras funciones, tal y como se describe a continuacion.

A

BN OMNEEERYEEE

B, R N S MY S e _Nombre de Icono Funcién
icono
lluminacion = | | (Siesta presente) Permite la
anulacion temporal de los ajustes de
— [ lluminacién
Actualizar T (Solo modo Ruta) Actualiza la
- pantalla Vista secundaria.
Nombre de .. Ver todo (Solo modo Ruta) Muestra todos
icono icoiiely fEuncion “ los puntos programados en la
. — | pantalla Vista secundaria.
Nuevo Crea un nuevo archivo
archivo Ampliar (Solo modo Ruta) Amplia una zona
de la pantalla Vista secundaria.
Abrir un Abre un archivo
archivo Direccion (Solo modo Ruta) Proporciona una
de ruta flecha para mostrar la direccién en
Guardar [ 3j] | Guarda el archivo abierto la cual se movera el brazo del robot.
H Mover j Mueve la punta o la cdmara hasta
S la ubicacién XYZ de una direccion
Guardar M | | Guarda el archivo abierto con un : seleccionada (si la direccion tiene un
como H nuevo nombre de archivo valor de ubicacion).
—— — Activar 1 | Rehabilita una direccién que se
Deshacer r) Deshace el ltimo comando Direccion ~//| | habia deshabilitado previamente
— | utilizando Deshabilitar direccion.
Rehacer =1 | Restaura la ultima accion Desactiva ] | Deshabilita un comando en el
('\ Deshacer Direccion L programa (rehabilite el comando
=1 — | haciendo clic en Habilitar direccion,
Cortar Corta una seleccién mientras se encuentre en la
direccion seleccionada).
E— Enfoque i1 | Mueve automaticamente la posicion
Copiar == | | Copia una seleccion p Z hasta la posicién de enfoque
E #== | sobre la base de la configuracion
— inicial.
Pegar T Pega una seleccion Pasoy 2.1 | Paraun comando Paso y repetir,
—E Repetir Sl desactiva la dosificacion en las
bloque piezas de trabajo en ubicaciones
Insertar _- Inserta una direcciéon de memoria seleccionadas en una matriz.
=] Transformar = Alinea los puntos del programa de
Eliminar [~ | [ Elimina la direcciéon de memoria un.d'bl.”o DXF cargado con Sus
ubicaciones actuales en una pieza
w actual d .
. e trabajo
Modo CCD Ty Sirve para alternar el modo del Ampliar Amplia todos los comandos
- sistema entre modo camara y Pasoy rﬁ—_ contenidos en un comando Paso y
— modo punta. repetir repetir (solo se puede deshacer con
Modo punta ~m | | Sirve para alternar el modo del el icono Deshacer).
“! ) sistema entre modo camara y Cambiar % | | Cambia el valor Z en un comando
— | modo punta. valor Z #} Tz| |0 enunalistade comandos
E - — . * seleccionados en un programa (se
mparejar Centra la camara sobre una . L .
f# marca seleccionada en la u_tlllza principalmente para d?f,m'r y
Ll ] L . ajustar el hueco de dosificacion)
Biblioteca de marcas (la camara
debe encontrarse cerca de la Offset de Cambia o mueve todos los puntos
marca en la pieza de trabajo). punto de programa si la posicién de una
Ei JE— : pieza de trabajo ha cambiado
jemplo Proporciona programas de
E muestra que contienen ejemplos Joystick Cuando esta conectado, activa o
— | de los comandos que puede desactiva un método de control
utilizar para crear programas. opcional (como un mando joystick).
Ruta — Conmuta la pantalla Vista Pico Touch Abre la ventana del controlador
i secundaria de la Vista de camara 7197PCP, del Control remoto de
=x a la Vista de tabla (modo Ruta) PICO Topch o de UltimusPlus
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Iconos de comandos de configuracion y dosificacion

Haga clic en los iconos de comandos de configuracion y dosificacion para introducir el comando asociado en una
direccién numerada en un programa. Use las flechas verdes para desplazarse hacia arriba y hacia abajo a través
de los iconos. Consulte “Anexo A, Referencia de funcion de comandos” en la pagina 118, que ofrece informacion
detallada sobre todos los comandos.

ELG RN EErNEEE
-

Command 1 2
|l

~//

3

s

s

c|@][R][e

* - -
HEREEE:
WICERME ¢

X

repetir X

en un programa

m F
LTI O Icono | Funcién LTI G Icono | Funcién
icono icono
Punto de Y Registra la ubicacién actual como Fin de I Finaliza un programa
dosificacion é un Punto de dosificacion Programa END
Inicio de linea Y Registra la ubicacién actual como Llenado de Rellena una zona de acuerdo con
o—/ un punto de Inicio de linea. area @ los ajustes de Relleno de zona
Paso de linea Y Registra la ubicacién actual como Etiqueta Registra una etiqueta para una
0 un Punto de paso de linea. ubicacion especifica en un
programa.
Fin de linea Y Registra la ub[caci(’)rj actual como Aceleracion Cambia el modo en que el robot
A= | un punto de Fin de linea. Acc, acelera de punto a punto o a lo
largo de una ruta continua.
Punto de arco Registra la ubicacién actual como - - - -
“a | un Punto de arco Salida Envia una sefial de salida
’ | 7 | seleccionada desde el robot.
Circulo Registra la ublcacpn actual como Entrada Indica al robot que compruebe una
un Centro de un Circulo [ -
' 1 | sefal de entrada de un canal de
entrada seleccionado.
Configuracion Ajusta los parametros de Punto de
de punto de '-Ié} dosificacion Dosificador Habilita la dosificacion
dosificacion - On did
encendido
Configuracién Ajusta los parametros de ( )
de Dosificacion {é‘i- Dosificacion de linea Dosificador Desactiva la dosificacion solo para
de linea = Off comandos de linea
: - - - (apagado)
Velocidad de Ajusta una velocidad de linea — -
linea ¥ (anula los ajustes de velocidad Inicializar h Restablece los datos de correccion
— predeterminados) - 4 |amacenados
Configuracion Ajusta la distancia de seguridad - -
; ; . ) . Punto Registra la ubicacién actual como
de distancia de Z (anula el ajuste de distancia de simulado un Punto simulado
seguridad Z seguridad Z predeterminado). +
Configuracion | IF% 38 | Ajusta la rapidez y la altura a Punto de Registra la ubicacion actual como
de Elp dg ) A | la que selgleva la punta tras la espera un Punto de espera.
dosificacion = dosificacion.
Configuracion ! Ajusta el modo en que la punta Posicion de Envia el robot a la posicion de
de largo de 4 | retorna tras la dosificacion. reposos !/“ﬁ\ reposo.
retorno
Encontrar = Registra un Encontrar marca Punto de Registra la ubicacion actual como
marca . parada un Punto de parada.
Marca de ] Registra una Marca de referencia Ira Salta hasta el numero de direccion
referencia O (se requieren dos) Direccion : especificado en un programa
S
Paso y repetir Ajusta los parametros de Paso y Ir a etiqueta Salta hasta la etiqueta especificada

Paso y Repetir
Y

Ajusta los parametros de Paso y
repetir Y
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Ventana de navegacion y movimiento paso a paso

Use los iconos en la ventana de navegacién y movimiento paso a paso para mover la punta dosificadora. Haga clic
en el botén 1 para cambiar la ventana a una vista alternativa que le permita modificar los valores de la velocidad

paso a paso. Estas ventanas también incluyen un indicador de hora real/tiempo de ciclo, un contador de activacion
de la dosificacion e indicadores de valores de coordenadas.

N o) W [N [ = @) [ H B

R ERRREE

{
i

Commana 1 2 3 0 B s

Vista

1 de la ventana de navegacion y

movimiento paso a paso

Vista 1 Ambas vistas
el Icono Funcion e Icono Funcion
de Icono de Icono
X+ X+ Mueve paso a paso el eje X Alternancia Alterna la ventana de
hacia la derecha botén paso 1 navegacion y movimiento paso a
a paso paso entre la vista 1y la vista 2
X- X- Mugve p.aso'a paso el eje X Fijar N/A
= hacia la izquierda rotacion Fix Rotate
Y+ Mueve paso a paso el eje Y Mover Abre la ventana Mover a
IY+ hacia atras (mueve la placa posicién, que le permite mover
base hacia adelante) la punta hasta coordenadas
Y- — Mueve paso a paso el eje especificas. Consulte “Cémo
IY‘ Y hacia adelante (mueve la mover I.a p,:.mta auna ubicacion
placa base hacia atras) especifica” en la pagina 37
para mas detalles.
Z+ Mueve paso a paso el eje Z
lZ+ hacia agajo P ) Parada Detiene el robot.
z IZ Mugve paso a paso elejeZ Inicio Envia el robot hasta la posicién
= hacia arriba E inicial (0,0,0)
Alta Velocidad de movimiento Reloj/ (Haga clic en el recuadro para
Fast@ paso a paso mas rapida cronémetro cambiar la pantalla) Muestra
la hora para la zona horaria
Media aa . |Velocidad de moyimiento seleccionada en el sistema
Mm@é paso a paso media operativo del controlador de
DispenseMotion O hace las
Lenta s Velocidad de movimiento veces de cronémetro para
ow@C| | paso a paso més lenta cronometrar durante cuanto
Relativa : Configura el origen tiempo se ejecuta un programa.
Relative en relacion con las Cuando se cambia a
coordenadas de la pieza de cronémetro, la hora se
trabajo. Las coordenadas restablece a 0:0:0. Cuando
se muestran junto al botén. selecciona Ejecutar, el

cronémetro empieza a contar y
se detiene cuando el programa
finaliza.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Ventana de navegacion y movimiento paso a paso (continuacion)

Vista 2
N R EEEEEEE 2]
e —"— s Pantalla de
Zig. Campo Configuracion del Funcion
3| sistema
) JegSpesd ———————— | | e permite cambiar los

Fast

o justes de la velocidad
Velocidad paso | | ® [ [~ [ocs ajustes de la ve'ociaa
z 2

a paso B [ paso a paso mediante la
introduccion de valores

con el teclado.

SRR

Muestra cuantas
activaciones de
dosificaciones se han
producido. Haga clic

Vista 2 de la ventana de navegacion y
movimiento paso a paso
Contador de

dosificaciones en BORRAR para
restablecer el contador a
cero (0).
Permite accionar salida
) 't | conectada haciendo clic
Disparadores

de salida . . . . . . . en el niumero de salida.

El rojo indica que una
salida esta en ON.

/A PRECAUCION

Riesgo de dafios materiales. Al mover la punta a una ubicacion especifica, no supere los limites de eje
(especificados en Configuracion del sistema > Limites de eje), en especial, para el eje Z. Si lo hace, puede dadar el
robot o provocar que la punta colisione con el sustrato.

Cémo mover la punta a una ubicacién especifica

Puede utilizar el botén Mover en la ventana correspondiente para mover la punta a un conjunto de coordenadas
especifico.

# Clic Paso Imagen de referencia

1 e En la ventana correspondiente, haga clic en DA ekt ) a
MOVER. = : a

Se abre la ventana Mover a posicién.

S (Ve V=]
cE A
@ ‘X__Iv.&]z-;-:
i:»:: e ~v—-:Y = Q
2 * Introduzca las coordenadas deseadas: Move To Position =]
Cuando proceda, seleccione o deseleccione
los cuadros siguientes: x b i
. . Y 0 mm
- Relativo: En caso de estar seleccionado,
la punta se movera hasta las coordenadas - L mm _
introducidas en relacién con su ubicacién O Reatve O ZFbed |

actual. En caso de estar deseleccionado,
la punta se movera hasta las coordenadas
introducidas sobre la base de la posicién
inicial (0, 0, 0).

- Z Fijo: En caso de estar seleccionado,
bloquea el eje Z de tal forma que solo se
pueden introducir las coordenadas X e Y.

3 e Haga clic en MOVER.
La punta se mueve hasta la ubicacién

especificada.

e Cierre la ventana.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Pantalla Configuracion del sistema

Haga clic en la pestafa Configuracion del sistema para avanzar hasta la pantalla. Esta pantalla incluye campos para
los ajustes del sistema y proporciona acceso al asistente de Configuracion Inicial del Robot. Consulte las secciones
del manual indicado a continuacién para obtener informacion detallada sobre estos campos.

Area de pantalla
de Configuracion

Funcion

Area de pantalla
de Configuracion

Funcion

Point to poin Acc
(Ac punto a punto)

Offset Alarm
(Alarma de offset)

Consulte “Ajuste de los parametros del
sistema” en la pagina 42.

conmutacién de
archivo)

Camera Tab
(Pestana camara)

del sistema del sistema

Axis Limit (Limite Consulte “Ajuste de los parametros del Password Consulte “Ajuste de la proteccién con
de eje) sistema” en la pagina 42. (Contrasenfa) contrasena” en la pagina 49.

Speed (Velocidad) | Consulte “Ajuste de los parametros del Lock Program “Como bloquear y desbloquear un
(Velocidad punto a | sistema” en la pagina 42. (Bloqueo de programa” en la pagina 69.

punto) programa)

Line Acc (Ac de Consulte “Ajuste de los parametros del Enable File Switch

linea) sistema” en la pagina 42. (Habilitar la

Language (Idioma)

Consulte “Ajuste de los parametros del
sistema” en la pagina 42.

10 (E/S)

Consulte “Configuracion de entradas/
salidas” en la pagina 62.

Other (Otros)

Le permite activar o desactivar una serie
de ajustes a nivel del sistema. Consulte
“Otros” en la pagina 44 para mas
detalles.

Park Position
(Posicion de
reposo)

Consulte “Ajuste de los parametros del
sistema” en la pagina 42.

Menu desplegable
de modelo

Especifica el modelo de robot.

Tip Detect Device
(Dispositivo de
deteccioén de
punta)

Se usa solo segun sea necesario para
la calibracién manual del offset punta
a pieza de trabajo en lugar de usar

el asistente de Configuracion Inicial
del Robot. Consulte el “Anexo B,
Procedimientos de configuracion sin
asistente” en la pagina 148.

Expert (Experto)

Solo para usuarios avanzados. Consulte
“Ver la Configuracién de experto” en la
pagina 46.

Exit (Salir)

Cierra el software.

Version (Version)

Muestra la versién actual del software.

Auto Purge (Purga
automatica)

Run Limit (Limite
de ejecucion)

Fluid Working
Life (Vida util de
fluidos)

Consulte “Cémo configurar la purga
automatica, los limites de ciclo de
programa o los limites de vida util de los
fluidos” en la pagina 89.

Robot Initial Setup
(Configuracion
Inicial del Robot)

Abre el asistente de configuracién

y calibracion del sistema. Consulte
“Configuracion y calibracion del
sistema (obligatorio)” en la pagina 50
para conocer los procedimientos de
configuracion del sistema.

lluminacion (Si
estd presente)

Consulte “Ajuste de los parametros del
sistema” en la pagina 42.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Center || SetMark || Cancel

Pantalla de Camara, Barra de pestanas e Iconos

Haga clic en la pestafia CAMARA para ir hasta la pantalla Cdmara. La vista real de lo que la Camara ve aparece en
la pantalla Vista primaria y la Biblioteca de marcas aparece en la pantalla Vista secundaria Las pestafas en la parte
superior de la pantalla Camara se utilizan para la configuracién de la camara y la creacion de marcas.

=OEEE

Range | Scale | StopFind | Setup

Neode | | Needlo
XAt | | ZDetoct

621,190

1 1

—

La pantalla Vista primaria muestra
la vista real de la camara cuando se
selecciona la pestanha Camara.

\La pantalla Vista secundaria muestra

la Biblioteca de marcas cuando se
selecciona la pestafha Camara.

Haga clic derecho en cualquier imagen
y seguidamente seleccione PROPIEDAD
para abrir la ventana Emparejar plantilla.
Consulte “Ventanas Emparejar Plantilla
y Area” en la pagina 40 para acceder

a informacion adicional sobre esta
ventana.

Pestana Pantalla de camara

Funcion

Centro

Centar

Mueve el punto focal de la
camara hasta el centro de
un objeto.

Ajustar marca

Set Mark ‘

Ajusta una marca.
Consulte “Acerca de las
marcas” en la pagina 27

y “Cémo crear una marca”
en la pagina 75.

Nombre de | . -

T icono | Funcién

Measure p— Mide la distancia entre dos puntos.
Length Consulte “Cémo medir una ruta o un

(Medir largo)

circulo en una pieza de trabajo” en la
pagina 70.

Cancelar

Cancel ‘

Cancela la ultima accién
relacionada con la
camara.

Intervalo

Range ‘

Ajusta el area dentro de la
cual el sistema busca una
marca.

Escalar

Scale

Escala pantalla para que
coincida con la escala
de la vista de camara
(tiene lugar durante la
configuracion).

Parar
busqueda

Stop Find

Detiene el intento de
buscar una marca.

Configuracion

Setup

Abre la ventana
Configuracién de camara,
la cual permite acceder a
campos de configuracion
importantes relacionados
con la camara. Consulte
“Pantalla Configuracién
de camara” en la

pagina 41.

Measure Mide el diametro de un circulo.

Circle Consulte “Cémo medir una ruta o un

Diameter) circulo en una pieza de trabajo” en la

Medir pagina 70.

diametro de

circulo

Arrow Accede a las funciones avanzadas

(Flecha) @ para la comprobacion de depdsitos
utilizando el complemento de software
opcional OptiSure™. Este icono se
activa solo cuando el complemento
OptiSure esta desbloqueado.
Consulte “Clave de software OptiSure”
en la pagina 107 para acceder al
numero de pieza del kit OptiSure.
Consulte el manual de OptiSure
para conocer las instrucciones de
funcionamiento.

Touch Move Cuando se activa, mueve la camara

(Movimiento hasta el punto en el que se hace clic

al toque) y mueve el punto focal hasta el centro
de la pantalla de visualizacién.

Save Guarda la imagen de camara mostrada

(Guardar) como archivo de mapa de bits (*.bmp).

CCD Focus Mueve automaticamente el eje Z a

(Enfoque de
CCD)

la posicion de enfoque establecida
durante la Configuracion inicial del
robot (Paso 5 o0 6) o tal y como se
define en la ventana de configuracién
de la camara (en Offset)

Seleccion
de color

Fija el color del punto de mira de la
camara (Center Cross Line) y de los
circulos de referencia. el 4° angulo sélo
se aplica a los sistemas de la serie RV.
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Ventanas Emparejar Plantilla y Area

Una vez que una marca se almacena en la Biblioteca de marcas, puede hacer clic en la celda de imagen de la
marca y seleccionar PROPIEDAD para abrir la ventana Emparejar plantilla. La ventana Emparejar plantilla permite
acceder a la ventana Area, que se utiliza para ajustar el modo en que la camara evalua una marca.

EAEE

[£]]

Origin Gray Low |0 3 Dilation Erosion

Gray 4] Gray High |70 3 15 3: Tolerance % |95] =

Template firea ' Dilation first Ok Cancel
o

Seccién de ventana Emparejar
plantilla y Area

Funcién

Origen Crigin

Muestra la imagen de marca abierta.

Gris Ciray 0

Muestra la valoracién de gris para el punto seleccionado en la imagen de origen.
Cuando se selecciona un punto, el valor cambia para reflejar el nivel de gris en dicho
punto. Conocer este valor facilita la configuracion de los mejores valores de Gris alto
y Gris bajo.

Gris bajo Gray Low [0 32

Ajusta el valor de tolerancia de gris bajo. Cuanto mas bajo sea el valor, mas blanco
se tolera en la imagen. Cuanto mas alto sea el valor, menos blanco se tolera en la
imagen.

NOTA: Los valores Gris bajo suelen ser inferiores a los valores Gris alto.
Intervalo: 0-255

Cris alto Gray High [70 3:

Ajusta el valor de tolerancia de gris alto. Cuanto mas bajo sea el valor, menos
blanco se tolera en la imagen. Cuanto mas alto sea el valor, mas blanco se tolera en
la imagen.

NOTA: Los valores Gris alto suelen ser superiores a los valores Gris bajo.
Intervalo: 0-255

Tolerance % [95 =

Dilatacion il Muestra como aparece la imagen tras el calculo de la Dilatacion.
Contador Cuando se marca la casilla Dilatacion 1°, el contador encima de dicha casilla
Dilatacion 1° |15 3: controla el zoom de la imagen. Cuando la casilla Dilatacion 1° no esta marcada, el
contador controla cuantas zonas no grises de la imagen se ignoran.
W Dilation first
Intervalo: 0-20
Casilla Ajusta el orden en el cual se realizan los calculos de dilatacién y erosion. Si se
Dilatacion 1° marca la casilla Dilatacion 1°, el sistema realiza primero el calculo de la dilatacion. Si
no se marca esta casilla, el sistema realiza primero el célculo de la erosién. Cuando
la casilla Dilatacion 1° no esta marcada, las etiquetas de Dilatacién y Erosion se
intercambian.
Erosion ek La imagen encima de Erosion muestra cuanto blanco se filtra de la imagen.
Tolerancia Ajusta la tolerancia respecto al grado de similitud de otras imagenes de marca

respecto a la imagen seleccionada, lo que permite al sistema eliminar marcas
similares.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Pantalla Configuracion de camara

Haga clic en la pestafia CONFIGURACION DE CAMARA para ver los campos de Configuracion de camara. La
vista real de lo que la Camara ve aparece en la pantalla Vista primaria y los campos de configuracion de la camara
aparecen en la pantalla Vista secundaria.

Set Mack ] Concel | Range

Saale

Spr( | Setup.

Oz [+ [a]o i

System Nete | Needte
sewp | T Xradust | _20etect

score 571475

0 W & e
R — e |

Match Offset

Absent [skip -] Nesdle move Sat

scoe o5 PP p

Delay® o2 —C""'“ 0 &2

s '1_ Wovh’mF _—

Ciclesize [ _”
o

XY AdpstRele
I Fast Match

MarkNo OaTime [0
MakToe  [02 DvelTme [

e — W

I~ Search detail

C\ezv

e oo o]
e e ]
S IE I
JﬂJJJ

Seccion Ventana de configuracion de
pantalla de camara

Funcidén

Emparejar [ Afecta al modo en que la camara busca marcas. Consulte
|"'-"1 El'l'Ch 1 “Configuracion de cémo el sistema busca marcas” en la pagina 63.
Offset Se usa solo segun sea necesario para la calibracién manual del offset
- (iffsat punta a camara en lugar de usar el asistente de Configuracion Inicial
se del Robot. Consulte el “Anexo B, Procedimientos de configuracién sin
asistente” en la pagina 148.
Teclado

Aparece un teclado numérico cuando hay campos para entrada de datos | :

presentes. Utilice el teclado para introducir nimeros mediante clics de
ratén como una alternativa a utilizar los nimeros en el teclado. Con o
independencia del modo de introduccion de los nimeros, podra hacer
clic en Intro (en el teclado normal o en el teclado numérico) para que el

sistema acepte la entrada.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Configuracion

Después de la instalacion y antes de crear cualquier programa, realice estos procedimientos de configuracion
requeridos y opcionales, segun proceda, para su sistema de dosificacion automatizado.

Ajuste de los parametros del sistema

Los ajustes del sistema de fabrica se adaptan a la mayor parte de las aplicaciones. Use este procedimiento segun
sea necesario para ver o cambiar los ajustes del sistema. Entre los ajustes importantes del sistema se incluyen los
siguientes:

¢ Velocidad: La velocidad a la cual se mueve la punta dosificadora de punto a punto.

e Ac de linea: Como acelera el robot de un punto a otro.

Para ver o cambiar los parametros del sistema:

# Clic Paso Imagen de referencia
e Haga clic en la pestafia CONFIGURACION

Swatem -
> DEL SISTEMA y, seguidamente, haga clicen . -

ABRIR.

2 ¢ Visualice o cambie los parametros segun corresponda para su aplicacion.
Consulte la tabla siguiente para acceder a mas informacion sobre los
parametros de nivel del sistema.

3 e Haga clic en otra pestafa para cerrar la pantalla Configuracion del sistema.

NOTA: Los ajustes se guardan de manera automatica, salvo en el caso de las
selecciones de Modelo e Idioma. Los cambios de estas selecciones se hacen
efectivos después de salir y volver a abrir el software DispenseMotion.

Campos de la pantalla Configuracion del sistema

NOTA: Los valores predeterminados podran variar dependiendo del modelo de robot seleccionado.

Art. Captura de pantalla Descripcion
Limite de eje T Ajusta los limites de rango dentro de los cuales se puede mover el robot. No se
X 300 podra introducir un valor mas alto que los ajustes predeterminados.
Y: 300
Z: 100
Velocidad Speed Ajusta la velocidad (en mm/s) del movimiento del eje. Para las especificaciones de
(Velocidad punto XY Speed velocidades méaximas, consulte”Especificaciones” en la pagina 12.
a punto) 100 s NOTA: También puede cambiar los ajustes de la velocidad paso a paso haciendo
7 Speed clic en el 2 junto a la ventana de navegacion y movimiento paso a paso. Consulte
0 . “Ventana de navegacion y movimiento paso a paso” en la pagina 36 para mas
. ’ detalles.

A PRECAUCION

El robot ajusta automaticamente su velocidad dependiendo de la complejidad del
patrén. Forzar al robot a funcionar a velocidades mas altas puede comprometer la
precision y alterar el funcionamiento del sistema.

Continda en la siguiente pagina
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Ajuste de los parametros del sistema (continuacion)

Campos de la pantalla Configuracién del sistema (continuacion)

Art. Captura de pantalla Descripcion
Ac de linea e e Ajusta la tasa de aceleracién para la dosificacion de linea (Ac de linea) o de punto a
Ac punto a 200 punto (Ac punto a punto):
punto Point to point Acc e Ac de linea es la velocidad de dosificacién dentro de un comando de linea,
200 entre los puntos de inicio e intermedio, los puntos de inicio y fin y los puntos
intermedio e intermedio o intermedio a fin.
¢ Ac punto a punto es la velocidad de movimiento del robot entre dos puntos
de dosificacion.
Predeterminado: 200 (mm/s?)
Intervalo: 20-600 (mm/s?)
NOTA: Cuanto mayor sea la aceleracion, mas rapido se ejecuta un programa. No
obstante, los ajustes de aceleracién mas elevados también pueden comprometer
la calidad del patrén.
Ac de linea y Ac punto a punto se ajustan de fabrica para cada modelo y
tamano de robot. Nordson EFD recomienda encarecidamente NO cambiar estos
valores. En su lugar, EFD recomienda ajustar la Velocidad de linea (en la pestana
Programa) o la velocidad punto a punto («Velocidad» en la pestafa Configuracién
del Sistema) para aumentar/disminuir la duracién de ciclo.
Alarma de offset Offset Al Ajusta cudnta desviacion permite el sistema para los offsets. Los valores
- ;] predeterminados se muestran en la captura de pantalla.
v 0 EJEMPLO: Si se activa una Alarma de offset y el resultado de un offset automaético
’ realizado haciendo clic en Detectar aguja Z o Ajustar aguja XY se encuentra fuera
Z 0 de los valores XYZ especificados para la Alarma de offset, el sistema muestra una
[] Enable alarma.
Idioma Permite seleccionar el idioma de la interfaz de usuario. Cualquier cambio surte
Language efecto al reiniciarse el software.
E/S Consulte “Configuracion de entradas/salidas” en la pagina 62.
Posicion de P Ajusta la posicién hasta la cual se mueve la punta dosificadora (1) para purgar
reposo = fluido o (2) cuando se produce el comando Posicién de reposo en un programa.
0 Haga clic en MOVER para mover la punta hasta las coordenadas mostradas
i@ ajustadas para la Posicion de reposo. Para cambiar el ajuste, mueva la punta hasta
Z 0 la nueva ubicacion y, seguidamente, haga clic en AJUSTAR para establecer la
ubicacion como la nueva Posicién de reposo.
[ Home Si la opcién Inicio esta activada y la opcion Inicializacién previa al ciclo (en Otros)

esta desactivada, el robot se mueve a la posicion Inicio y, a continuacion, se
mueve a la Posicién de reposo cada vez que se pulsa INICIO.

Cuando estan marcadas las opciones Inicio y Inicializacién previa al ciclo, el robot
se mueve a la posicion Inicio al inicio de un programa de dosificacion y luego se
mueve a la Posicién de reposo al final de un programa de dosificacion.

Dispositivo de
deteccién de
punta

Tip Detect Device mm

Se usa solo seguin sea necesario para la calibracién manual del offset punta a
pieza de trabajo en lugar de usar el asistente de Configuracion Inicial del Robot.
Consulte el “Anexo B, Procedimientos de configuracion sin asistente” en la
pagina 148.

Versién

Version

2.33-RS

Muestra la versién actual del software.

Continda en la siguiente pdgina
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Ajuste de los parametros del sistema (continuacion)

Campos de la pantalla Configuracién del sistema (continuacion)

Needle XY Adjust
Tip Detect Device
[0 2D Code

[C] Multi Needles

[ Height Sensor

Set Z 1o focus

[ Save Image

[C] Comment XYZ

[[1 Image Stretch/Shrink
[ Tip Off. Background

Art. Captura de pantalla Descripcion
Purga Para configurar ajustes de purga automatica, limites de carrera o limites de vida
” Auto Purge " . g ) -
automatica util de fluidos para un programa, consulte “Cémo configurar la purga automatica,
Limite de Ferm Lo Io§ |.ImlteS de ciclo de programa o los limites de vida util de los fluidos” en la
. o pagina 89.
ejecucion
Vida util Fluid Work_‘l'ng Life
de fluidos
Contrasena
Otros ¢ Inicializacién previa al ciclo: Si se selecciona, el robot siempre se mueve hasta
Other . e 9
la posicion inicial (0,0,0) antes del inicio de un ciclo de dosificacién.
[ Pre-cycle Initialize

¢ Ajuste de aguja XY: Activa o desactiva la capacidad Ajuste de aguja XY.
Cuando se marca la opcién Ajuste de aguja XY, el botén Ajuste de aguja XY
aparece en la pantalla Programa. Cuando la opcién Ajuste de aguja XY no
estd seleccionada, un Ajuste de aguja XY sélo se realiza cuando se realiza una
Deteccion de aguja Z.

¢ Dispositivo de deteccién de punta: Indica que el sistema incluye el detector
de punta opcional o el kit de alineacion de punta. Cuando se marca la opcién
Dispositivo de deteccién de punta, aparece el botén Deteccion de aguja Z en
la pantalla Programa y se activa la capacidad en el asistente de Configuracion
Inicial del Robot. Si no se marca esta opcion, la capacidad esté desactivada en
el asistente de Configuracion Inicial del Robot.

Dispositivo de deteccion de punta: Si el sistema incluye un detector de punta,
marque este recuadro.

Cdédigo 2D: Marque este recuadro para habilitar o deshabilitar la capacidad
de escaneo de cédigos QR. Consulte “Anexo D, Configuracién de escaneo de
codigos QR” en la pagina 159 para configurar el escaneo de cédigos QR.

Agujas multiples: Para dosificar utilizando mas de un dosificador (hasta cuatro
dosificadores posibles), marque este cuadro. Consulte “Anexo F, Configuracion
y uso de agujas multiples” en la pagina 164 para configurar un sistema multi-
dosificador.

¢ Sensor de altura: Si el sistema incluye el sensor de altura opcional, marque este
recuadro. Consulte “Anexo G, Configuracion y uso del sensor de altura” en la
pagina 169 para consultar toda la informacion relativa al sensor de altura.

Ajustar Z para enfocar: Establece si el sistema captura el valor de altura Z
actual en las ventanas de comandos. Consulte “Configuraciéon de como el
sistema captura valores de altura Z” en la pagina 64 para mas detalles.

Continda en la siguiente pagina
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Ajuste de los parametros del sistema (continuacion)

Campos de la pantalla Configuracién del sistema (continuacion)

Needle XY Adjust
Tip Detect Device
[[1 2D Code

[C] Multi Needles

[C] Height Sensor

Set Z to focus

[[1 Save Image

[0 Comment XYZ

[ Image Stretch/Shrink
[ Tip Off. Background

Art. Captura de pantalla Descripcion
Other B e Guardar imagen: Si se selecciona, el sistema guarda automaticamente los
(continuacion) archivos de imagen para funciones de OptiSure AOI aplicables.

[ Pre-cycle Initialize

e Comentar XYZ: Si se selecciona, cualquier cambio realizado a la altura de la
punta (bien los ajustes del Dispositivo de deteccion de punta o la Distancia
de seguridad Z en la pantalla de Configuracion del sistema) afectara a los
comandos, aun cuando un comando se desactive.

¢ Agrandar/Reducir imagen: Este ajuste del sistema es Util si una pieza de
trabajo agranda o reduce su tamafio tras un uso prolongado o tras una
operacion de proceso (por ejemplo, una operaciéon de cocimiento). Si se
selecciona este ajuste, el sistema permite que cualquier marca de referencia se
ajuste en consecuencia en caso de que una pieza de trabajo agrande o reduzca
su tamano.

NOTA: La marca de referencia debe quedar dentro del campo de visién de la
camara, lo que significa que hay un limite respecto al grado de agrandamiento y
reduccion que el sistema puede admitir.

o Tip Off (Off de punta). Antecedentes: Cuando no estd marcada, el sistema
actualiza automaticamente los offsets después de una Deteccion de aguja Z o
un Ajuste de aguja XY. Cuando esta marcada, el sistema le permite elegir si los
offsets se actualizan después de una Deteccién de aguja Z o un Ajuste de aguja
XY. Consulte “Configurar si el sistema actualiza los offsets” en la pagina 65
para mas detalles.

Menu - Establece la configuracion del software de dispensacion. Cualquier cambio tendra

desplegable de efecto al reiniciar el software.

modelo NOTA: Esta configuracion debe coincidir con el modelo de robot seleccionado en
el menu desplegable Modelo de maquina de la ventana Experto.

Experto Solo para usuarios avanzados. Consulte “Ver la Configuracion de experto” en la

pagina 46.

lluminacion (Si
esta presente)

Light
Default 59

Predeterminado: Le permite controlar la intensidad de luz en caso de utilizarse un
interruptor externo para controlar la iluminacion.

NOTA: Los ajustes de lluminacion solo estan presentes si hay instalado un
accesorio de iluminacién opcional.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Ajuste de los parametros del sistema (continuacion)

A PRECAUCION

Los ajustes de la ventana Experto son para la configuracion avanzada del sistema, tal como se describe en
los procedimientos aplicables de este manual. La informacion aqui facilitada es solo de referencia. Antes de
cambiar cualquier ajuste de la ventana Experto distinto de los especificados en este manual, pongase en
contacto con su representante Nordson EFD para obtener asistencia.

Ver la Configuracion de experto

# Clic Paso Imagen de referencia
1 e Haga clic en CONFIGURACION DEL
Setup N . SISTEMA > ABRIR > EXPERTO.
e Introduzca 11111111 y, seguidamente, haga e 2 i)
11111111 > clic en OK. et
3 s e Haga clic en CONTROL. e
10 Pin Function
Call Program
Fixture Plate Setup
Barcode Function
Function Control
4 Se abre la ventana Experto.

e Consulte “Campos de la ventana Experto” e
on page 47 para obtener una explicacion
de los ajustes de la ventana Experto.
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Ajuste de los parametros del sistema (continuacion)

Campos de la ventana Experto

Expert

[”] Fixed Accelerate
Move Acc 120  Vector Acc 150

Tip Detect Device | pROJEV Adjuste +

Home Speed (mm/s)
X1st 50 Y 1st 50 Z1st 30

Rilst 20 R Home 0

Axis amount System Unit

®3 ©4 ©4Y © mm © inch
© 42

COM Port of Light 2 Output Port of Glue 12. Unprotect Fiducial

Pagel

%) Emg Stop Output 0 [ EMG Alarm Beep

[ 3D Dispense [7] Park Z direct move
[ Ced 1.3M
[C] Offset All Program
X2nd 2 Y¥2nd 2 Z2nd 2
R2nd 3

Machine Mode!

o

Art.

Descripcion

Fixed Accelerate
(Aceleracion fija)

Si no se controla, el robot tiembla debido a la aceleracion y desaceleracion. Si estad marcada, el
robot funciona mas suavemente.

Move Acc (Ac. de
movimiento)

Establece un valor minimo para la Ac. punto a punto.

Vector Acc (Ac. de
vector)

Establece un valor minimo para la Ac. de linea.

Emg Stop Output
(Salida de parada de
emergencia)

Define qué salidas se desactivan cuando se pulsa el botén de PARADA DE EMERGENCIA situado
en la parte frontal del robot. Se trata de un campo binario: Introduzca 1 para la salida 1, introduzca 2
para la salida 2, introduzca 4 para la salida 3, introduzca 8 para la salida 4, y asi sucesivamente.

Si desea que todas las salidas se apaguen (paren) cuando se pulse el boton de PARADA DE
EMERGENCIA, introduzca 0.

NOTA: Las salidas vinculadas al ajuste Puerto de Salida de Pegamento siempre se APAGAN cuando
se pulsa el botén PARADA DE EMERGENCIA, independientemente de si la Salida de Parada de Emg
esta activada.

COM Port of Light
(Puerto de COM de
iluminacion)

Siempre se ajusta en 2 porque este es el puerto del controlador de luz.

Output Port of Glue
(Puerto de salida de cola)

Especifica la salida deseada que el sistema utiliza para activar una dispensacion.

Tip Detect Device
(Dispositivo de deteccién
de punta)

Especifica el tipo de dispositivo de detecciéon de punta instalado en el robot:

e PRO/EV Adjuster: el detector de puntas utilizado en los sistemas de las series PROX / PROPlus
/ PRO, EV, y GVPlus / GV

e R Aligner: el alineador de puntas utilizado en los sistemas de la serie R/ RV

3D Dispense
(Dosificacion 3D)

No utilizado

Home Speed (mm/s)
(Velocidad a/de inicio)

La primera fila de valores establece la velocidad a la que el robot se desplaza hasta la posicion
de inicio. La segunda fila de valores establece la velocidad a la que se mueve el robot cuando
abandona el sensor de inicio.

Axis amount (Cant. de
ejes)

Establece el nimero de ejes del robot.

System Unit (Unidad del
sistema)

Establece la unidad de medida en mm o pulgadas.

A PRECAUCION

Todos los robots vienen configurados de fabrica en milimetros (mm) como unidad de sistema
recomendada. El cambio a pulgadas NO es recomendable y dejara inutilizables todos los programas
existentes. Ademas, algunos comandos no son compatibles con la unidad del sistema «pulgadas».

Machine Model (Modelo
de maquina)

Especifica el modelo de robot.

NOTA: Consulte “Cambio de la seleccion del modelo de robot” on page 61 para mas detalles.

Continta en la siguiente pdgina
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Ajuste de los parametros del sistema (continuacion)

Campos de la ventana Experto (continuacion)

Exper ] e £l
[ Fixed Accelerate Pagel | Page2 ¥ Fixed Accelerate Pagel Pags2
Move Acc 120 Vector Acc 150  [[] Emg Stop Qutput 0 [ EMG Alarm Beep Move Acc |120 | VeotorAce [150 | I Emg Stop Output |8 ™ Block Control 2
COM Port of Light 2 Output Port of Glue 12, Unprotect Fiducial | (bl il S Fa ol e 1 I Blerd
Tip Detect Device |pROJEV Adjuste ~ [] 3D Dispense [7] Park Z direct move | Tip Detect Device [provEY Adiuster=] T 30 Dispense ™ Image Group Light
[[] Ccd 1.3M
[7] Offset All Program
Home Speed (mmy/s) [ Home Speed (mim/s) e
X1st 50 Y 1st 50 Zlst 30 X2nd 2 Yond 2 Z2nd 2 X 1st |50 Y 1st |50 Z1st 30 Xend |2 YZnd |2 Zend |2
R st 20 RHome 0 R2nd 3 R st |20 R Home [0 F 2nd |3
Axis amount System Unit Machine Model [ Axis amount - Systern Unit hachine Model
@3 ©4 ©4y  ©® mmO inch S W Ea ca Coay il Eimm Cinch :I'
Art. | Descripcion

Casillas de verificacion desplegables (pagina 1)

EMG Alarm Beep (Sefal
sonora de alarma de
EMG)

Cuando esta marcada, el sistema emite un pitido cuando se produce una parada de emergencia.

Cuando no esta marcada, el sistema permanece en silencio cuando se produce una parada de
emergencia.

Unprotect Fiducial
(Desproteger marca de
referencia)

Cuando no esta marcada, la marca debe estar centrada; de lo contrario, no se podra anadir al
programa el comando Marca de referencia.

Cuando esta marcada, la posicion de la marca no importa.

Park Z direct move
(Movimiento directo de Z
a reposo)

Cuando no esta marcada, el eje Z se mueve hasta la posicion 0, 0, 0,; luego se mueve a la primera
posicién de dosificacion después de la Posicién de reposo. Al final del programa, el eje Z se
desplaza a la posicion 0, 0, 0, antes de pasar a la Posicion de reposo.

Cuando esta marcada, el eje Z se mueve a la primera posicién de dosificacion directamente
desde la Posicion de reposo. Al final del programa, el eje Z se desplaza hasta el valor Z de la
Posicion de reposo vy, a continuacion, se desplaza hasta la Posiciéon de reposo; este ajuste reduce
el tiempo de desplazamiento.

Ccd 1,3 M

Cuando esta marcada, el sistema aumenta la resolucion de la camara CCD a 1,2 megapixeles;
esto aumenta el tiempo necesario para cargar la imagen en el controlador DispenseMotion.

Cuando no esta marcada, la resolucién de la camara CCD es de 0,3 megapixeles. Nordson EFD
recomienda este ajuste.

Offset All Program (Offset
todos los programas)

Cuando esta marcada, todos los programas comparten los mismos offsets Deteccion de aguja Z y
Ajuste de aguja XY y los programas se guardan en el directorio D:/auto.

Cuando no esta marcada, los programas no comparten los offsets y se guardan en el directorio
D:\save, que es el directorio predeterminado.

NOTA: Consulte “Uso compartido de valores de offset entre varios programas” en la pagina 66
para obtener mas detalles.

Casillas de verificacion desplegables (pagina 2)

Block Control 2 (Control
de bloque 2)

Cuando esta marcada, el sistema utiliza el método de Control de bloque 2 para la funcién de Paso
y repetir bloque.

Cuando no esta marcada, el sistema utiliza el método estandar para la funcién Paso y repetir
bloque.

Blend (Combinar)

Cuando esta marcada, el sistema reduce el tiempo de ciclo de un programa desplazandose en
forma de arco de un punto al siguiente. El efecto de esta seleccion varia en funcion de los ajustes
de Velocidad XY, Velocidad Z, Ac. de linea, Ac. punto a punto y Distancia de seguridad Z.

Cuando no esta marcada, el sistema se desplaza directamente de un punto al siguiente.

Image Group Light
(Grupo de imagenes Luz)

Cuando esta marcada, hace que el sistema utilice la configuracion asociada a cada marca
(Puntuacion, Luz, etc.) al realizar una busqueda de grupo de marcas. Cuando esta opcion esta
activada, la respuesta del sistema sera mas lenta. Consulte “Cémo crear un grupo de marcas” en
la pagina 77 para crear un grupo de marcas.

Si esta opcidn no esta seleccionada, el sistema ignora la configuracién de marca al realizar una
blusqueda de un grupo de marcas.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Ajuste de la proteccion con contrasena

Use el apartado Contrasefa de la pantalla de Configuracion del sistema para ajustar o restablecer una contrasefa.
El propdsito de una contrasefa es proteger los ajustes del sistema de ediciones no autorizadas.

NOTAS:

e El ajuste predeterminado es la ausencia de contrasena.

e En caso de olvido de la contrasena, péngase en contacto con su representante de Nordson EFD para solicitar
ayuda.

e La contrasefia podra tener una longitud maxima de 16 numeros o caracteres.

# Clic Paso
——— * Haga clic en CONFIGURACION DEL SISTEMA > ABRIR.
>
v — e En Contrasefia, introduzca una contrasefa o deje el campo en

R blanco para eliminar una contrasefia y seguidamente haga clic
| S Pacae] en CAMBIAR CONTRASENA.

El sistema confirma e inmediatamente implementa el cambio de
contrasena:

- Si se introdujo una contrasefa, el sistema la pedira antes de
abrir la pantalla Configuracion del sistema.

- Si el campo contrasefa se dejo en blanco, no se precisara
contrasefa alguna para abrir la pantalla Configuracion del
sistema.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)

Antes de crear programas o utilizar las capacidades de actualizacion automatica de los offsets, debera configurar
y calibrar correctamente el sistema. Corregir la configuracion y la calibracion del sistema resulta esencial para su
correcto funcionamiento.

El asistente de Configuracion Inicial del Robot le guia a través de todo el proceso de configuracion y calibracion.
Este proceso debe realizarse en la puesta en marcha inicial y también tras cualquier cambio en el sistema.

Los ejemplos de cambios en el sistema incluyen los siguientes:
e Cuando se produzca un movimiento de un componente instalado en el eje Z (como la jeringa o la camara)
e Cuando se cambie una boquilla o punta de dosificacion
La configuracién y calibracion incluyen los siguientes procedimientos:
e Comprobacion del modelo de robot y seleccidn del detector de punta
e Apertura del Asistente de Configuracion Inicial del Robot y Enfoque de la camara
e (Solo sistemas EV con un detector de punta) Configuracion del detector de punta*
e Configuracion del offset camara a punta
e Configuracién de una marca
e Configuracion de la escala de camara*
e Configuracion de un offset de punta a pieza de trabajo*
e (Solo sistemas EV con un detector de punta) Puesta a prueba de la configuracion y calibracién del sistema
e (Solo sistemas sin un detector de punta) Puesta a prueba de la configuracion y calibracion del sistema

*El asistente de Configuracion Inicial del Robot sirve de guia para todas las tareas obligatorias de configuracion y calibracion.
No obstante, las tareas mostradas arriba con un asterisco (*) pueden realizarse de forma individual segun sea necesario.
Consulte el “Anexo B, Procedimientos de configuracion sin asistente” en la pagina 148 para conocer los procedimientos.

NOTA: Consulte “Acerca de los offsets” en la pagina 26, para acceder a una explicacion sobre los offsets.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio) (continuacion)

Comprobacion del modelo de robot y seleccion del detector de punta

# Clic Paso Imagen de referencia
1 e Haga clic en CONFIGURACION DEL - T

SISTEMA > ABRIR.
5 il
.

2 B e Entre otras cosas, compruebe lo siguiente:

[ Pre-cycle Initialize - Si el sistema incluye un detector de punta,
Needie oot e se ha rTlarcado la opcién Dispositivo de
Tip Detect Device deteccion de punta.

- Se muestra el modelo de robot correcto.
[0 2D Code Si el modelo de robot no es correcto, vaya
[E] Multi Needles a “Cambio de la seleccién del modelo de
robot” en la pagina 61 para seleccionar

[ Height Sensor !
el modelo correcto. Regrese aqui para

Set Z to focus

continuar.
¢ Si ha realizado cambios, cierre y vuelva a

[ Save Image abrir el software DispenseMotion para que
] Comment XYZ los cambios surtan efecto.

[C] Image Stretch/Shrink

[ Tip Off. Background

E3V -
3 e Continde en “Configuracion del sistema

mediante el asistente de Puesta en marcha
Inicial del Robot” en la pagina 52.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Configuracion del sistema mediante el asistente de Puesta en marcha Inicial del
Robot
El asistente de Puesta en marcha Inicial del Robot le guia a través de todos los pasos necesarios para configurar

correctamente el sistema, incluidas la calibracién y la configuracion de los offsets. En el siguiente enlace encontrara
un video sobre este proceso.

\ VEA COMO CONFIGURAR LOS EQUIPOS
www.nordsonefd.com/RobotlnitialSetup

Configuracion Inicial del Robot (Pestana Paso 1): Apertura del asistente de Configuracion Inicial
del Robot y Enfoque de la camara

# Clic Paso Imagen de referencia
e Haga clic en CONFIGURACION DEL e

Bvs tem ,
> S SISTEMA > ABRIR > CONFIGURACION

INICIAL DEL ROBOT.

Se abre el asistente de Configuracion Inicial
del Robot.

Robot Initial Setup |

e Realice una por una las acciones indicadas
en las pestanas 1 a 6. Estas acciones
también se indican en este manual,
comenzando por el paso siguiente, para que
pueda realizar las consultas pertinentes.

2 Stenl e Haga clic en la pestafia PASO1.

> Step! step2 | stend |stend |Stens | stes6 | sten? |

e Mueva la punta sobre toda la pieza de

2 trabajo para garantizar que existe una NOTE: The botom ofth dispense tpmus b 5-10s bl the botors ofthe camers.
ria doSegurdad i
==

+

distancia de seguridad minima de 5 mm
entre la parte inferior de la punta y la parte
superior de la pieza de trabajo.

Viatch the video

e Ajuste la camara en su abrazadera hasta que
el campo de visién de la camara muestre
el area correcta de la pieza de trabajo para
configuracion o programacion.

¢ Mueva la punta hasta la ubicacién correcta
para depositar un punto de dosificacién de
prueba.

e Enfoque al maximo la imagen en la
pantalla. Consulte el apartado “Camara”
en la pagina 17 para acceder a las
instrucciones sobre como enfocar la camara.

3 e Continuar con “Configuracion Inicial del
Robot (Pestafia Paso 2): (Solo sistemas EV
con un detector de punta) Configuracion del
detector de punta” en la pagina 53.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Configuracion del sistema mediante el asistente de Puesta en marcha Inicial del

Robot (continuacion)

Configuracion Inicial del Robot (Pestana Paso 2): (Solo sistemas EV con un detector de punta)
Configuracion del detector de punta

Importante: Si su sistema no incluye un detector de punta vaya a “Configuracion Inicial del Robot (Pestaia
Paso 3): Configuracion del offset camara a punta” en la pagina 54.

# Clic Paso Imagen de referencia
1 e Haga clic en la pestafia PASO2. =
Step2 & P e it
Jog the tip util it is positioned about 2mm above the center of the Tip Detector "C".
T
‘The Tip will 2o up and down and detect the tip position. ‘
= -
2 e Mueva paso a paso la punta hasta que se e
encuentre a UNos 2 mm sobre el sensor en el | X et e ol |
detector de punta. e P
* Haga clic en AJUSTAR POSICION DE ‘ u
Set Tip Detect Position DETECCION DE PUNTA. CE———
=
) |
v
3 —— e Haga clic en DETECTAR. 2
Stpl  Step2 |stepd |Stend |Ste5 |ster6 | St |
La punta toca el sensor para detectar la ol ot 0 2 e e B e
posicion de la punta y el sistema muestra [eimars | N
el valor de offset de punta junto al botén = hd
Detectar. e -
4 e e Haga clic en DETECTAR de nuevo. o
Stepl  Sep |Stepd |Stend |Sten5 [stes6 |se7 |
El sistema confirma el ajuste de offset de s e e e
p u nt a. Set Tip Detect Position. .
‘The Tip will 20 up and down and detect the tip position. ‘
Detect | I
[
5 e Continuar con “Configuracion Inicial del

Robot (Pestana Paso 3): Configuracion del
offset camara a punta” en la pagina 54.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Configuracion del sistema mediante el asistente de Puesta en marcha Inicial del
Robot (continuacion)

Configuracion Inicial del Robot (Pestana Paso 3): Configuracion del offset camara a punta

# Clic Paso Imagen de referencia
1 ‘ Stend ¢ Haga clic en la pestafia PASOS. N s M :

Move yout tip somewhese over the workpiece whete you cat perform a small dispense, This
should be point whete you could easily see yous dispense with you camera. Jog the i down

sou o ‘anually dispense a small test point. Once dispensed, DO NOT MOVE.
THE ROSOT.
Set Needle Nesdle Move

Now jo the robol fo cener he camera over your dispenss point and then jog the 2 unil he.
impression is i sharp focus, DO NOT TURN THE FOCUS NOE ON THE CAMERA, Orce.

sacmen | comenwore | Viatch e video

Seol | stn2 Sep3 |stend | st | str6 |07 |

2
en la superficie de trabajo para depositar un | e e e
4 = punto de fluido de prueba. ot ki el e sl st o et DO HOT HOVE

e Mueva la punta hasta la ubicacién correcta =

Z+

Set Needle Needle Move.

Now jog the tobol to cener he camera over your dispenss point and then jog the 2 unil he.
impresson is insharp focus, DO NOT TURN THE FOCUS ENOE ON THE CAMERA, Orce

e || e || T

3 l l * Haga clic en la pestafia CAMARA
Camera Setup . .
> y, seguidamente, haga clic en

CONFIGURACION en la parte superior de la
pantalla Camara.
Usara los campos debajo de Referencia de -
ajuste XY para depositar un punto de fluido  _ows me wem
de prueba.
NOTA: Si prefiere utilizar arcilla para este
paso de configuracién en lugar de dosificar
un punto de fluido, pdngase en contacto
con su representante de Nordson EFD para
obtener ayuda.

4 e Use el teclado para introducir los parametros e — N
de dosificacién de punto recomendados: Mo ke ontme o5

MarkTime [0z | DwellTimdoz

- ATIEMPO: 0,5 Mokseore [TE\ |_miepenss | 4
- TIEMPO DE PARADA: 0,2 h ~

5 Dispense | ¢ Haga clic en DOSIFICAR para dosificar un

punto de fluido.

a4

s S i

I e Mueva paso a paso la punta hasta que se =
encuentre a unos 2 mm sobre el punto de R R

Z B
X X+ Move your lip somewhere over the workpiece where you can perform a small dispense, This
4 = ifi i A e e e
dosificacion. :
>

e H li AJUSTAR AGUJA
aga clic en . o e st ove
d] Now jog the robot 1o center the camera over your dispense point and then jog the 2 until the
Jet Needle inveeaon'sin g foci, DO NOT TURN THE FOCUS ENOE ON THE CAERA, Once
< e i
scmen | comenrore | Watchhevideo

Continda en la siguiente pdgina
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Configuracion del sistema mediante el asistente de Puesta en marcha Inicial del

Robot (continuacion)

Configuracion Inicial del Robot (Pestana Paso 3): Configuracion del offset camara a punta

(continuacion)
# Clic Paso Imagen de referencia
7 e Mueva paso a paso la camara hasta que el o

Set Camera

punto de mira de esta Ultima esté centrado
sobre el punto de dosificacion.

Enfoque la camara hasta que la imagen del
punto de dosificacion sea nitida. Consulte el
apartado “Camara” en la pagina 17 para
acceder a las instrucciones sobre como
enfocar la camara.

Haga clic en AJUSTAR CAMARA.

Stepl |Stp2  Sep3 |sient |siens |siens |sten? |

Move your i somewhese over the workpiece whete you can perform a small dispense, This
should be  point whete you could easily see yous dispernse wih you camera. Jog the i down
15 you workpiece and menvally dispense a smalltest poin. Once dispensed, DO NOT MOVE
THE ROB0T.

Set Needle Nesdle Move.

Now jog the robol to center the camera over your dispens point and then jog the 2 unil the.
impression is in harp focus, DO NOT TURN THE FOCUS ENOE ON THE CAMERA, Orce.
the camea crosshairs ate centered over the dispense poi, with the dispense fn shal focus,

et Camers Comeraore | Vatch th video

8 4' .
Meedle M
eedle Move >
Camera Move

Haga clic en MOVIMIENTO DE AGUJA para
poner a prueba la configuracion.

El sistema deberia centrar la punta sobre el
punto de prueba dosificado en el paso 5.

Haga clic en MOVIMIENTO DE CAMARA
para completar la prueba la configuracion.

La camara deberia centrar su punto de mira
sobre el punto de prueba dosificado en el
paso 5.

inix

Seol | stp2 Sep3 |stend | st | str6 |07 |

Move your i somewhese over the workpiece whete you can perform a small dispense, This
should bea point il the i down
1o your workpisce and manually dispense a smal e poinl. Once dispensed, DO NOT MOVE
THE ROSOT.

Sel Needle Needle Move.

Now jog the tobol to center he cameraforer your dispenss point A then jog the 2 unil he.
vession sty focis, DO NOT FURN Tt FOCUS KNOJ ON Tt CAvER A, Once
i

the camera
—

Watch the video

Continuar con “Configuracion Inicial del
Robot (Pestafa Paso 4): Configuracion de
una marca” en la pagina 56.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Configuracion del sistema mediante el asistente de Puesta en marcha Inicial del
Robot (continuacion)

Configuracion Inicial del Robot (Pestana Paso 4): Configuraciéon de una marca

# Clic Paso Imagen de referencia

1 Stend | e Haga clic en la pestafia PASO4. =

Stepl | Step2 \sme»s I'stes6 |sten7 |
2 e Haga clic en la pestana CAMARA.
Camera . ;
La vista de camara real aparece en la

pantalla Vista primaria y la Biblioteca
de marcas aparece en la pantalla Vista
secundaria.

e Haga clic en AJUSTAR MARCA.
-
- Aparece un recuadro de color rojo.

N

i 4

Haga clic y mantenga pulsado sobre el
centro del recuadro rojo, arrastrelo sobre
el punto de dosificacién y, seguidamente,
haga clic y arrastre las cuatro asas del
recuadro de tal forma que enmarquen el
punto.

5 e Haga clic en una ranura de la Biblioteca

Template de marcas para guardar la marca como un
N° de marca; seguidamente, haga clic en
PLANTILLA, cuando aparezca la ventana
Emparejar plantilla.

El sistema guarda la imagen en la Biblioteca
de marcas.

NOTA: Asegurese de recordar el N° de
marca.

Haga clic en CONFIGURACION para
regresar a los campos de offset.

Satup

(e}
°

Sl AR
il (eI

e Use el teclado para introducir el Numero ——
o OnTime |05
de marca en el campo N° de marca, en e
enfoque. Mtk Scora [16 s
Back

=] NOTAS:

- Asegurese de hacer clic en INTRO en
el teclado para introducir el Numero de
marca.

- El Tiempo de marca ajusta el tiempo
permitido para que el sistema busque la
marca.

- Puntuaciéon de marca especifica la
precision con la que la camara encuentra
una marca sobre la base de un valor que
oscila entre 0,1 y 1. Un valor mas elevado
tiene como resultado un emparejado mas
preciso. Un valor mas bajo tiene como
resultado un emparejado menos preciso.

EIEE"

EEE]
EEE]
111
W

8 e Continuar con “Configuracion Inicial del
Robot (Pestafna Paso 5): Configuracion de la
escala de camara” en la pagina 57.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Configuracion del sistema mediante el asistente de Puesta en marcha Inicial del
Robot (continuacion)

Configuracion Inicial del Robot (Pestana Paso 5): Configuracion de la escala de camara

# Clic Paso Imagen de referencia
1 StepS | * Haga clic en la pestafia PASOS. s

ions in th dialog bozes 021 the

Vatch the video

2 e Haga clic en la pestafia CAMARA.
amera
3 I I e Mueva paso a paso la camara hasta un
punto de referencia situado en la esquina
= — inferior derecha de la pieza de trabajo.

e Enfoque el punto de referencia. Consulte el
apartado “Camara” en la pagina 17 para
acceder a las instrucciones sobre como
enfocar la camara.

4 - e Haga clic en la pestafia CAMARA y,
> seguidamente, haga clic en ESCALAR.

Se abre la ventana Escalar.

NOTA: Cuando la camara visualiza un
objeto, convierte los pixeles en una medicion e BelE
real. Para que la cdmara haga la conversion @ e eemEEED
de forma precisa, debe “ensefiar” a la

camara cual es el tamano de un objeto en

comparacion con los pixeles por pulgada

mediante el ajuste de la escala de la camara.

5 n n ¢ Elija un punto de referencia en la pieza de
trabajo y mueva paso a paso la camara de
— e d tal forma que dicho punto de referencia se
encuentre situado en el cuadrante inferior
derecho de la pantalla de la camara y,
seguidamente, haga clic en el punto.

6 e Vuelva a mover paso a paso la camara
N> z- hasta que el mismo punto de referencia se
== — encuentre situado en el cuadrante superior
izquierdo de la pantalla de la camaray,
seguidamente, haga clic en el punto.
La escala de la camara se ha configurado
correctamente.

7 e Continuar con “Configuracion Inicial del
Robot (Pestafia Paso 6): Configuracion
del offset punta a pieza de trabajo” en la
pagina 58.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Configuracion del sistema mediante el asistente de Puesta en marcha Inicial del
Robot (continuacion)

Configuracion Inicial del Robot (Pestana Paso 6): Configuracion del offset punta a pieza de trabajo

# Clic Paso Imagen de referencia
1 e Haga clic en la pestafia PASO6. Bt
StEDEl 9 P st T2 [ Lt | sns [ |
:\:ekrl::u“p owelglsxxpense point on the workpiece. Use a fesler gauge 1o sel
‘Set workpiece surface:
e lh?ﬁixk{:gfs\\omeé:by?m" move: up 10 the focus level eatablished earlier
= i e oo
e Mueva paso a paso la punta hasta un punto E=

2
de referencia adecuado en la pieza de Tl e e s sl ]
4 = ‘ trabajo. [ e i

e Mueva paso a paso la punta hacia abajO st wrkpiecesuface
o clic oo Theiotot il goseu o e s vl stabliied s

hasta que esté lo mas cerca posible de la i
pieza de trabajo, pero sin tocar la superficie. LR

3 e Usando un calibre de espesores, ajuste la
distancia deseada entre la parte inferior de la
puntay la pieza de trabajo.

4 S e e | ¢ Haga clic en AJUSTAR SUPERFICIE DE =0
PIEZA DE TRABAJO. sepl | sier2 |stend |sepd [stes  Stepb |sen7 |

Tog the fip over the fitstdispense point o the workpiece. Use a feeler gauge 0.1
e desied disene

Jobot pill e u 0 h ocus evel stablished e
N T

Focus Watch the videa

5 Tocs | * Haga clic en ENFOCAR. e
sl | ster2 |stend | stend [stens  Stepb |sen7 |

La punta se mueve hasta la altura de
enfoque correcta.

Tog the.fp over the frst dispense point on the wWorkpiece. Use a feele gauge 0.5e1
ihe desied dispense gap.

Eccus. Therobotnllmoteup o the focus el saished eter
e

= o |

6 e Si su sistema no incluye el detector de
punta, contintde con “(Solo sistemas sin un
detector de punta) Puesta a prueba de la
configuracion y calibracion del sistema” en
la pagina 60.

e Si su sistema incluye un detector de punta,
contintie con “Configuracion Inicial del
Robot (Pestafia Paso 7): (Solo sistemas
EV con un detector de punta) Puesta a
prueba de la configuracion y calibracién del
sistema” en la pagina 59.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Configuracion del sistema mediante el asistente de Puesta en marcha Inicial del
Robot (continuacion)

Configuracion Inicial del Robot (Pestana Paso 7): (Solo sistemas EV con un detector de punta)
Puesta a prueba de la configuracion y calibraciéon del sistema

Importante: Si su sistema no incluye un detector de punta, vaya a “(Solo sistemas sin un detector de punta)
Puesta a prueba de la configuracion y calibracién del sistema”.

# Clic Paso Imagen de referencia
1 StepT e Haga clic en la pestafia PASO7. ] e

y the dispense point so the area whe it was i clean. I yo
k clecle 2 Dt Th oo il e the i o,
eight v

 will move the
7

er2 ll e move aver the
B T e

“The sobot will then rturn o the Home (0,00} pesition.

Watch the viden save Finish

poner a pl’ueba |a COﬂfIgUI’aCI(.")n. Seol | Sier2 |Sten3 |stpd [ sten5 |stens  Step?

2 e Haga clic en DETECCION DE AGUJA Z para =
etect

o tea he offoes, wipe aray the dispence point 20 he atea whete i as i clean. I

& Th deedevie, Lk <Neede 2 Dot T obot il el e 5 ettt
and ask you 1o accept e new height vale.

e Haga clic en Si/OK cuando se solicite
confirmacion.

e b where you bad made you
e e e

The robot will ten sefurn o the Home (0,0,0) postion.

NOTAS: vt || s

e Cuando el sistema lleva a cabo
una Deteccion de aguja Z, realiza
automaticamente un Ajuste de aguja
XY justo después de llevar a cabo una
Deteccién de aguja Z.

e Consulte “Como responde el sistema a una
Deteccion de aguja Z o un Ajuste de aguja
XY” en la pagina 60 para acceder a una
descripcion detallada de la respuesta del
sistema a la seleccién de una Deteccién de

aguja Z.
3 cave Finish * Haga clic en GUARDAR. S:E
> el [ sen2 |Siepd | Sent | Suns [ stens  Stn?
* Haga clic en TERMINAR. Eole e s sl e

At youdetectthe g, the cbot il move the i o whsre you admade your
dispense a small aouzt

g o he image save nthe matk Wbary The 1ob0t wil sk  he
piable.

El sistema se ha configurado y calibrado
correctamente. Consulte “Programacion” en la
pagina 67 para crear programas.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

(Solo sistemas sin un detector de punta) Puesta a prueba de la configuracion y
calibracion del sistema

# Clic Paso
1 SISTEMAS SIN UN DETECTOR DE PUNTA:
Adjust

¢ Haga clic en AJUSTE DE AGUJA XY para poner a prueba la configuracion.
e Haga clic en Si/OK cuando se solicite confirmacion.

Consulte “Cémo responde el sistema a una Deteccion de aguja Z o un Ajuste
de aguja XY” en la pagina 60 para acceder a una descripcion detallada de
la respuesta del sistema a la seleccion de un Ajuste de Aguja XY.

El sistema se ha configurado y calibrado correctamente. Consulte
“Programacion” en la pagina 67 para crear programas.

Como responde el sistema a una Deteccion de aguja Z o un Ajuste de aguja XY

NOTAS:

e Puede elegir si el sistema actualiza automaticamente o no los offsets después de una Deteccidn de aguja Z o un
Ajuste de aguja XY. Consulte “Configurar si el sistema actualiza los offsets” en la pagina 65 para mas detalles.

e En sistemas con el detector de punta opcional, estan presentes los dos botones: Ajuste de Aguja XY y Deteccidn
de Aguja Z. En sistemas sin el detector de punta opcional, solo esta presente el boton Ajuste de Aguja XY.

Cuando hace clic en DETECTAR AGUJA Z, el sistema lleva a cabo las acciones siguientes:

e Mueve la punta dosificadora sobre el sensor del Detector de punta y hace que descienda hasta que toque el
sensor.

e Mide y compara la diferencia entre la ultima medicion y la medicion actual.

Solicita confirmacion de cualquier cambio en el offset de punta a pieza de trabajo (distancia de seguridad Z).

Vuelve a alinear todos los puntos en el programa actualmente abierto hasta el nuevo offset de punta a pieza de
trabajo (distancia de seguridad Z).

Lleva a cabo de forma automatica una secuencia de Ajuste de aguja XY (mostrado a continuacion)

Cuando hace clic en AJUSTAR AGUJA XY, el sistema lleva a cabo las acciones siguientes:
¢ Mueve paso a paso la punta dosificadora hasta la ubicacién actual en la pieza de trabajo.
¢ Dosifica un punto de fluido.
e Mueve la camara sobre el punto de fluido depositado.

e Compara la alineacion del punto con la imagen de marca guardada en la Biblioteca de marcas.

NOTA: Si el sistema no encuentra la imagen de marca, le pedira que realice una accién: Find Again, Stop Find,
o Manual (Buscar de nuevo, Detener busqueda o Manual).

Solicita confirmacién de cualquier cambio en el offset de camara a punta (offsets XY).

Vuelve a alinear todos los puntos en el programa actualmente abierto hasta los nuevos offsets XY.
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Cambio de la seleccion del modelo de robot

Para que el sistema funcione correctamente, debe seleccionarse el modelo de robot correcto. Siga este
procedimiento para cambiar la seleccién del modelo de robot segun sea necesario.

# Clic Paso Imagen de referencia
1 Sys tem e Haga clic en CONFIGURACION DEL P
. N SISTEMA > ABRIR > EXPERTO.
2 - e Introduzca 11111111y,
11111111 > [ o | seguidamente, haga clic en OK. ==
3 e e Haga clic en CONTROL. = -
10 Pin Function
Call Program
Fixture Plate Setup
Barcode Function
Function Control
4 . e Seleccione el modelo de robot
Machine Model .
correcto del menu desplegable
Modelo de maquina.
e Haga clic en OK para guardar.
5 e Haga clic en SALIR para cerrar el

Exit

software.
Apague el robot.

Vuelva a abrir el software
DispenseMotion y encienda el robot
para que el cambio surta efecto.
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Configuracion de entradas/salidas

Conecte las entradas/salidas al Puerto E/S en la parte posterior del robot. Consulte “Puerto E/S” en la pagina 116
y “Ejemplo de conexiones de salida / entrada” en la pagina 117 para mas detalles.

Utilice la ventana Funcion de pins de E/S accesible a través del menu de control Experto para configurar cada
entrada/salida. Consulte “Anexo |, Configuracion de la funcion de pins de E/S” en la pagina 175.

Para ver el estado de las entradas/salidas conectadas o para activar o desactivar las salidas, siga este
procedimiento.

NOTA: Todos los sistemas de dosificacion automatizados incluyen 8 entradas y 8 salidas estandar. Existe un kit de
ampliacion a 16 entradas y 16 salidas. Consulte “Kit de expansion de E/S” en la pagina 106.

Ver el estado de las entradas/salidas

REQUISITOS PREVIOS

O El sistema se ha instalado y configurado correctamente. Consulte “Instalacion” en la pagina 18 y
“Configuracion” en la pagina 42.

O El cableado de entrada/ salida esta correctamente conectado. Para los diagramas de cableado, consulte “Puerto
E/S” en la pagina 116.

# Clic Paso

Sys tem ¢ Haga clic en CONFIGURACION DEL SISTEMA > E/S.
setup L}
>
T —— u

- : L ntan maquina muestra | ntr li nect
- EEEEEEEEEE atvz %S/g/FSFde aquina muestra las entradas/salidas conectadas y su
I estado :

mi=llllllll. NOTAS:

. e | as entradas parpadean en color rojo cuando se encienden.
USB IO

Input [SDOFF Status [16735504

R R ¢ Use solo las entradas/salidas 1 a 8. Las E/S restantes estan reservadas para
[Er T ol ) R i
Do N G0 WS el sistema.

e Solo se pueden activar/desactivar las salidas.
e Las entradas parpadean en color rojo cuando estan encendidas (ON).
e Las entradas 9, 10 y 11 son los sensores de iniciode X, Yy Z.

® |Laentrada 18 es el detector de punta.
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Configuracion de como el sistema busca marcas

Use los campos en CAMARA > CONFIGURACION > EMPAREJAR para ajustar el modo en que el sistema funciona
cuando busca marcas.

Conter

ot Murk

=i

[Oe [+ [e o]

Syetom tood | nosdle
sewp | 0% Rl | z0utsn

Match Offset
sl sw,( | s | s [y S| Methmow | s
scon 5 2 hatch
vy 7| Comer |
se [T Absent

Cicle size [0 Foeus sa [P Jl|
g X7 e

e P oot P

Crbaeh | vt 7 DwlTmef

(st ) wson P b |

Ced Seinp |
o5

lY-

\x-v-z- ey
RS =

(Puntuacion)

Art. Funcion
Absent Especifica como responde el sistema cuando no puede reconocer una marca.
NOTA: Puede asignar una seleccion Ausente especifica a cualquier imagen guardada en la Biblioteca de
marcas.
Parametro Descripcion
Skip (Saltar) El robot salta hasta la direccion de programa siguiente.
Stop (Parada) El robot se detiene.
Pause (Pausa) El robot hace una pausa.
Ask (Preguntar) El sistema le pregunta si desea: Buscar de nuevo, Buscar siguiente, Detener busqueda o
usar el Modo manual.
Manual El sistema le pide que mueva usted mismo paso a paso la camara hasta el centro de la
marca y, seguidamente, seleccione CONTINUAR para continuar el programa.
Score Especifica la precision con la que la camara encuentra una marca sobre la base de un valor que oscila entre

0,1y 1. Un valor mas elevado tiene como resultado un emparejado mas preciso. Un valor mas bajo tiene como
resultado un emparejado menos preciso.

NOTA: Puede asignar un valor de Puntuacion especifico a cualquier imagen guardada en la Biblioteca de
marcas.

(Deteccion)

Delay(s) Ajusta el tiempo de demora que se toma el sistema (en segundos) para buscar una marca cuando alcanza el
(Demora(s)) area de marca.
Sense Especifica la precision con la que la camara se alinea con los pixeles de una marca sobre la base de un valor

que oscila entre 1 y 200. Cuando el valor de Deteccién es bajo, la cdmara se toma mds tiempo para alinearse
con la marca porque comprueba de forma repetida la posicién de la marca a fin de alcanzar una precisiéon
mayor. Cuando el valor de Deteccién es mas alto, la cdmara se alinea con la marca a mayor velocidad, pero con
una precision menor. Por ejemplo, un valor de Deteccion de 1 significa que la desviacidon no puede ser superior
a un pixel. Cuando el valor de Deteccion es de 200 significa que la desviacion puede ser de hasta 200 pixeles.

NOTA: Para que la velocidad de busqueda sea mas lenta, pero con una mayor precision, introduzca valores de
Puntuaciéon mas altos y de Deteccion mas bajos; para una velocidad de busqueda mayor y menos precision,
introduzca valores de Puntuacion mas bajos y de Deteccion mas altos.

Circle Size Ajusta el tamafio de los circulos amarillos y verdes en la pantalla Camara. Un valor mas elevado tiene como
(Tamafo de resultado un circulo mas grande.

circulo)

Fast Match Si se marca este recuadro, la camara busca una marca con mayor rapidez, pero con una precisién menor.
(Emparejado

mas rapido)

Search Detail | Ajusta la zona dentro de la cual la camara busca una marca. Si la opcion Buscar detalle NO se selecciona,
(Buscar la camara busca solo dentro del rango especificado (indicado en Rango). Si la opcion Buscar detalle se
detalle) selecciona, la camara anula los ajustes de rango y realiza una busqueda a pantalla completa de la marca. Esto

incrementa las posibilidades de encontrar la marca, pero se tarda mas tiempo.
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Configuracion de como el sistema captura valores de altura Z
De forma predeterminada, el sistema no captura el valor de altura Z al mover la camara sobre la

superficie de trabajo. Este es un dispositivo de proteccion para evitar que la punta dosificadorase ~ * I
dafie cuando la superficie de una pieza de trabajo no es uniforme. Y: 8.1 mm
Use el recuadro Ajustar Z para enfocar en la ventana Experto para que el sistema capture

automaticamente los valores de altura Z.

# Clic Paso
1 e Haga clic en CONFIGURACION DEL

Syve tem
. SISTEMA > ABRIR.

> T /A PRECAUCION

Cuando NO se ha marcado la opcién
AJUSTAR Z PARA ENFOCAR, la
punta puede colisionar con obstaculos
en piezas de trabajo desiguales,
provocando dafos.

e Seleccione o anule la casilla del
Enfoque SET Z TO FOCUS.

Cuando se ha marcado la opcién
AJUSTAR Z PARA ENFOCAR, el
sistema captura los valores de
altura Z.

3 Exit e Haga clic en SALIR para cerrar
y vuelva a abrir el software

DispenseMotion para que el cambio
surta efecto.
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Configurar si el sistema actualiza los offsets

Uso de Tip Off (Off de punta). Casilla de verificacion Fondo (Background) en Otros en la pestafa Configuracion del
sistema para controlar si el sistema actualiza o no los offsets después de una Deteccidn de aguja XY o un Ajuste de
aguja Z.

# Clic Paso Imagen de referencia
1 e Haga clic en CONFIGURACION DEL =
datup . SISTEMA > ABRIR.
— g lz- o
- Sl - ]
2 ] Tip Off. Backgronnd e Seleccione o quite la seleccion de la =
opcion TIP OFF (OFF DE PUNTA). Casilla ..
FONDO (Background): :

- Cuando Tip Off (Off de punta). Casilla
Fondo (Background) esta marcada: el =
sistema rellena la pestafia Offset de i ™
punta en la pantalla Programa después
de una Deteccion de aguja Z o un
Ajuste de ajuja XY, pero no actualiza
automaticamente los offsets.

- Cuando Tip Off (Off de punta). Casilla
Fondo (Background) no esta marcada:
el sistema actualiza automaticamente
los offsets después de una Deteccién
de aguja Z o un Ajuste de aguja XY, y
no guarda los resultados en la pestana
Offset de punta.

3 Exit * Haga clic en EXIT (SALIR) para
cerrar y vuelva a abrir el software

DispenseMotion para que los cambios
surtan efecto.

e Si Tip Off (Off (Off de punta). Casilla
Fondo (Background) esta marcada:
continde con el siguiente paso para
utilizar esta funcion.

Hosdls X7 NOTA: Los dos pasos siguientes se aplican
Adjust s6lo cuando Tip Off (Off de punta). Casilla
Fondo (Background) esta marcada.

Needle Z
Detect

e Para comprobar los offsets, ejecute
DETECCION DE AGUJA Z Y AJUSTE DE
AGUJA XY.

El sistema rellena la pestafna Offset de
punta en la pantalla Camara con los
valores de offset.

5 | Update Program | o [ Clear ] e Para actualizar los offsets, haga clic en _ N
ate

ACTUALIZAR PROGRAMA (UPDATE 20230420-050347 -0.020 0000 0.000
20230420-050342 0.000 0000 -0.004

P ROG RAM) - 20230420-050325 0.000 -0.021 0.000

i i 20230420-050320 0.000 0.000 -0.479

El sistema actualiza los offsets 20230420.050302 078 (026 0000

basandose en los valores que aparecen

en Ultimo (Latest). —
e Para borrar todos los resultados e e

guardados de Deteccidn aguja Z y Ajuste  [cesseupreight Sensor| T ofset |
de aguja XY, haga clic en BORRAR.
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Uso compartido de valores de offset entre varios programas

Si desea que varios programas de dosificacion tengan los mismos valores de offset (punta a pieza, camara a
punta, laser a punta), puede habilitar Offset todos los programas a través de la pantalla Configuracion del sistema.
Hacerlo crea un nuevo directorio (D:\auto); programas que deberian tener los mismos offsets se almacenan en este
directorio. Habilitar Offset todos los programas provoca que los offsets Deteccion de aguja Z y Ajuste de aguja XY
afecten a todos los archivos almacenados en el directorio d:\auto.

# Clic Paso Imagen de referencia
1 e Haga clic en CONFIGURACION DEL —

Sye tem
. SISTEMA > ABRIR.

2 e Introduzca 11111111y
oK y
11111111 > - seguidamente, haga clic en OK.

ERRRRARA]

3 i e Haga clic en CONTROL. = —
10 Pin Function
Call Program
Fiture Plate Setup
Barcode Function
Function Control

4 e En la ventana Experto, seleccione :

OK ’ E
WIS e > - > o deseleccione la casilla OFFSET N
B TODOS LOS PROGRAMAS. -
e Haga clic en OK para guardar el
ajuste.

NOTA: El cambio surte efecto -
de inmediato, pero no cambia el

directorio del programa actualmente
abierto. Para guardar el programa
actualmente abierto en el directorio
D:\auto, use Guardar como.

e Haga clic en SALIR para cerrar
la aplicaciéon DispenseMotion,
permitiendo que el sistema actualice
el directorio predeterminado en la
seleccion Offset todos los programas.

Cuando Offset todos los programas esta habilitado:

¢ El sistema crea automaticamente un nuevo directorio: D:\auto.
Los programas que deberian compartir los mismos offsets deben
guardarse en este directorio.

e Para garantizar que un programa se guarda en el directorio correcto
para el uso compartido de los offsets, cree un nuevo programa y
seguidamente seleccione Guardar o Guardar como. El sistema abre
automaticamente el directorio D:\auto.

NOTA: Si Offset todos los programas esté deshabilitado, el sistema
regresa automaticamente a guardar programas en el directorio
predeterminado D:\save.

Restauracion del sistema a los ajustes predeterminados de fabrica

Para restaurar todos los ajustes a sus valores predeterminados de fabrica, abra y, seguidamente, cierre el archivo
siguiente ubicado en la unidad D:\: D:\ever_sn\Initial Setup.
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Programacion

Este apartado proporciona procedimientos explicativos para las tareas de programacion realizadas con mayor
frecuencia. Consulte “Como crear y ejecutar un programa” para ver un ejemplo de como utilizar el software de
dosificacion para crear un programa completo. Si tiene dificultades para crear un programa para su aplicacion,
péngase en contacto con su representante de Nordson EFD. Antes de utilizar este apartado:

e Complete todas las tareas de instalacion aplicables. Consulte “Instalaciéon” en la pagina 18.
e Complete todas las tareas de configuracion requeridas. Consulte “Configuracion” en la pagina 42.

e Consulte “Conceptos” en la pagina 25 para acceder a conceptos de programacion del robot importantes y a
una descripcion general de las pantallas e iconos del software de dosificacion.

Como crear y ejecutar un programa

El procedimiento proporciona los pasos basicos para crear y ejecutar un programa. Cada programa es diferente.
Use estos pasos basicos y consulte “Como crear patrones” en la pagina 71 y “Anexo A, Referencia de funcién de
comandos” en la pagina 118 para crear el patrén deseado para la aplicacion, para una o varias piezas de trabajo.

REQUISITOS PREVIOS

O El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)” en
la pagina 50.

O Sise cambia la punta o cualquier elemento del cabezal del eje Z, repita la configuracién y la calibracion del
sistema usando el asistente de Configuracion Inicial del Robot. Consulte “Configuracién del sistema mediante el
asistente de Puesta en marcha Inicial del Robot” en la pagina 52.

O El sistema se encuentra en el modo correcto (Punta o CCD).
O Una pieza de trabajo se coloca correctamente en la superficie de trabajo.
# Clic Paso
1 e Haga clic en la pestana PROGRAMA.
Program
La direccioén 1 esta disponible para insertar un comando.
2 — v % e Mueva paso a paso la punta dosificadora hasta la ubicacién XYZ deseada
& I E haciendo clic en los iconos de navegacion.
3 ¢ Inserte un comando de configuracién o dosificacién que indica al robot lo
. :\ *_ Command | que tiene que hacer. Haga clic en un icono de comando o doble clic en
‘ cualquier parte de la linea de direccién para seleccionar un comando del
menu desplegable.

4 e Edite los ajustes de configuracién del comando. Consulte los apartados
siguientes de este manual para acceder a informacion sobre cémo crear
programas:

- “Acerca de los programas y comandos” en la pagina 25 (incluye
practicas recomendadas)
- “Como crear patrones” en la pagina 71
- “Cdémo crear una marca” en la pagina 75
- “Anexo A, Referencia de funciéon de comandos” en la pagina 118 (incluye
informacién detallada sobre todos los comandos).
¢ Repita los pasos 2 a 4 hasta que se complete el programa.
—~~ e Para eliminar un comando, haga clic en el comando y, seguidamente, en el
icono Eliminar.
7 e Haga clic en FIN DE PROGRAMA para terminar el programa.
END

Continua en la siguiente padgina
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Como crear y ejecutar un programa (continuacion)

# Clic Paso
8 e Haga clic en VER o EJECUTAR para probar el programa y hacer los ajustes
- o - hasta que el programa se ejecute correctamente.

NOTA: VER ejecuta un programa mediante un trazado con la camara, sin
dosificar fluido. RUN runs the actual program, including dispensing

9 @ e Haga clic en UN ARCHIVO NUEVO.
> e Haga clic en GUARDAR. Si el archivo todavia no tiene nombre, introduzca un

nombre para el archivo.

e Haga clic en Si/OK cuando se solicite confirmacion.

Coémo Anadir comentarios a un programa

Puede afadir sus propios comentarios a cualquier linea de direccion de comando en un programa.

REQUISITOS PREVIOS
O El programa al que desea afiadir comentarios esta abierto.

# Clic Paso Imagen de referencia
1 e Seleccione una linea de direccién de S5 C Rtk TS :
- :\ ez | comando en blanco. -
‘ NOTA: Los comentarios deben introducirse ST Toln
en una linea en blanco. Si intenta introducir A
un comentario en una linea que incluye un oI
. AT ==z o mon
comando, desactivara dicho comando. i) e -
2  Haga clic en DESACTIVAR DIRECCION. :
e Introduzca su comentario en la ventana =
Introducir comentario. AESEREE
. FEETE
e Haga clic en OK para guardar. BRERNE
o Al
3 N e Para eliminar un comentario, seleccione dicho
A \Command \ tari id te. h li
ot comentario y, seguidamente, haga clic en
‘ ELIMINAR.
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Como bloquear y desbloquear un programa

Use el recuadro Bloqueo de programa en la pantalla Configuracion del sistema para proteger un programa frente a
ediciones no autorizadas. Utilice la casilla Pestafa de camara para especificar la vista de la pestafia Camara.

# Clic

Paso

1

e Abra el programa que desea bloquear. Deberia estar visible cuando la
pestafia Programa se ha seleccionado.

a,
a8
2
Zetup
Lo

e Haga clic en CONFIGURACION DEL SISTEMA > ABRIR. Si se le pide,
introduzca la contrasena.

Password

Open

Change
Password
Lock Program

[[] Enable Fle Switch

Camera Tab

>
ol a
>

Para bloquear un programa:
¢ Marque PESTANA DE CAMARA.
o Marque BLOQUEO DE PROGRAMA.

e Para permitir que los operarios cambien de programa cuando Blogueo
de programa esta marcado, marque HABILITAR LA CONMUTACION DE
ARCHIVO.

* Haga clic en la PESTANA DE PROGRAMA
e Haga clic en INICIO.

Cuando las opciones Pestafia de camara y Bloqueo de programa estan
marcadas, los operarios pueden EJECUTAR, VER o PAUSAR el programa
actualmente abierto, pero no pueden realizar cambios en el mismo. En la
pestafa Camara, los operarios ven una vista de cdmara mas grande y no
pueden cambiar ningun ajuste de la camara.

Password

Open

Change
Password
[0 Lock Program

[[] Enable File Switch

[O] Camera Tab

Para desbloquear un programa:
e Desactive la opcién BLOQUEO DE PROGRAMA.
e Desactive la opcién PESTANA DE CAMARA.

Si NO se marca la opcién BLOQUEO DE PROGRAMA, el programa
actualmente abierto se desbloqueara y se podra cambiar. Cuando la Pestafa
de camara no esté marcada, los operarios veran las vistas normales Primaria
y Secundaria en la pestafia Camara.
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Como medir una ruta o un circulo en una pieza de trabajo

El sistema puede medir la distancia entre dos puntos o el diametro de un circulo en una pieza de trabajo.

# Clic Paso Imagen de referencia
1 e Haga clic en CAMARA para ir hasta la pantalla
Cémara.
2 - v oz e Mueva por impulsos la camara hasta que
‘QF =1z el area en la pieza de trabajo que se desee
medir se encuentre en la vista de camaray,
seguidamente, enfoque la camara segun sea
necesario.
3 e Para medir una linea, haga clic en el icono
MEDIR LARGO.
e Para medir el diametro de un circulo, haga clic
en el icono MEDIR DIAMETRO DE CIRCULO.
4 e Para quitar la herramienta de medicion, haga

clic derecho sobre el centro de Medir Largo o
Medir Circulo y, seguidamente, haga clic en
SUPRIMIR.
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Como crear patrones

El software de dosificacion automatizado guiado por vision le permite crear patrones de muchas maneras. Este
apartado del manual ofrece ejemplos de programacion de las secuencias de comandos mas comunes. Use estos
ejemplos como directriz para crear otros patrones. Consulte “Anexo A, Referencia de funcién de comandos” en
la pagina 118, para acceder a informacion detallada sobre todos los comandos. Consulte “Coémo utilizar el icono
Ejemplos” en la pagina 72 para acceder a algunos programas de ejemplo programados previamente ya creados
en el software DispenseMotion.

Programa de muestra de punto de dosificacion

A - [Command E |2 E |4 5 6
" |1 ZClearance Setup 10 1
| |2 Dispense Dot Setu 0.5 0.1
|3 Dispense End Setu 100 5 5
|4 Dispense Dot 0 0 0
|5 Dispense Dot 10 0 0
|6 Dispense Dot 20 0 0
|7 End Program

Programa de muestra de lineas y arcos

A : [Command § [2 (3 (4 |5 I3
A Z Clearance Setup 0 0
| |2 Line dispense Setu 0 0 0 0 0 0
|3 Line Speed 1
| |4 Line Stan 0 0 0
| |5 Line Passing 50 0 0
| |6 Arc Point 75 25 0
L |7 Line Passing 50 50 0
It Line End 0 50 0
9 End Program
Punto de Inicio Punto de Paso
de linea de linea

Punto de arco

Punto de Fin Punto de Paso
de linea de linea
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Programa de muestra de circulo

NOTAS:
e | os parametros X e Y son el centro del circulo.

e El diametro del circulo en la pieza de trabajo se midié en 5,5 mm. Haga clic en el icono Medir diametro de
circulo en la pantalla Camara para medir el diametro de un circulo en una pieza de trabajo. Consulte “Cémo
medir una ruta o un circulo en una pieza de trabajo” en la pagina 70.

A : [Command i 2 3 (4 5 |6
|1 Z Clearance Setup 0 0
2 Label 1
3 Fiducial Mark 0 100 40 19
4 Fiducial Mark 200 100 40 19
|5 Step & Repeat X 5 5 5 5 1 10001
|6 Label 2
|7 Fiducial Mark Adjus
8 Dispense Dot 113.389  38.39 50.938
19 Circle 113389 38.39 50.938 40 0 360
| |10 Step & Repeat X 5 5 5 5 1 10002
11 EndProgram

Como utilizar el icono Ejemplos

Una seleccion de conjuntos programados previamente de comandos estan disponibles al hacer clic en el icono
Ejemplos. Puede usar estos programas como punto de partida de cualquier programa.

7 5 =Sy =)= -
NS RSP CEEETE ED: — £ Fiducial Mark + Step Repeat
= 5]
REIr Comman d 1 2 3 4 5 5 3 Camera Trigger
‘// \

Laser Detect

Laser Height

Laser Height + Step Repeat
Line

Line + Step Repeat
Dispense Dot

Dispense Dot + Step Repeat
Arc

Arc + Step Repeat
Find Mark.

Find Mark + Step Repeat
Fiducial Mark.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Como dosificar sobre varias piezas de trabajo en una matriz
Use los comandos Paso y repetir para dosificar el mismo patron sobre varias piezas de trabajo de una matriz.

NOTA: Puede usar el icono Paso y Repetir bloque para deshabilitar la dosificacidn para piezas de trabajo no
presentes. Consulte “Cémo deshabilitar la dosificacion para piezas de trabajo especificas en una matriz” en la

pagina 74.

REQUISITOS PREVIOS

O El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)” en

la pagina 50.

O Sise cambia la punta o cualquier elemento del cabezal del eje Z, repita la configuracion y la calibracion del

sistema usando el asistente de Configuracion Inicial del Robot. Consulte “Configuracion del sistema mediante el

asistente de Puesta en marcha Inicial del Robot” en la pagina 52.

O El sistema se encuentra en modo CCD.
O Las diferentes piezas de trabajo estan correctamente colocadas en la placa de fijacion.
# Clic Paso
1 e Haga clic en la pestaia PROGRAMA y, seguidamente, haga clic en el icono
Ejemplo y seleccione BUSCAR MARCA + PASO REPETIR. Haga clic en SI
> cuando se solicite confirmacion.
Aparece un programa X Paso y repetir de muestra.
NOTA: También puede usar Paso y repetir Y para dosificar sobre multitud
de piezas enuna matriz. Consulte “Anexo A, Referencia de funcion de
comandos” en la pagina 118 para explicaciones detalladas sobre los dos
comandos Paso y repetir.

2 by 1z e Mueva paso a paso la punta dosificadora hasta la primera pieza de trabajo

‘—‘F =1z en la matriz y cree una marca. Consulte “Cémo crear una marca” en la
D pagina 75 segun sea necesario.

3 ¢ Haga clic en el comando BUSCAR MARCA e introduzca el nimero de la
marca creado en el paso 2.

4 e Haga clic en los comandos restantes e introduzca los parametros que
funcionaran para su matriz. Consulte “Anexo A, Referencia de funcion de
comandos” en la pagina 118 para explicaciones detalladas sobre los
comandos.

5 e Haga clic en FIN DE PROGRAMA para terminar el programa.

END

B N

Ponga a prueba el programa y realice ajustes hasta que el programa se
ejecute correctamente.

>

Command

Z Clearance Setup
Dispense Dot Setup
Dispense End Setup
Step & Repeat Start
Label

Dispense Dot
Dispense Dot
Dispense Dot

Step & Repeat X
End Program

= = 0 00 - O U WM =

- O

1 2 3 4 5 6

10 1

05 0.1

100 5 5

1

0 0 0

10 0 0

20 0 0

10 10 2 2 1 10001
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Como deshabilitar la dosificacion para piezas de trabajo especificas
en una matriz

Puede usar el icono Paso y Repetir bloque para deshabilitar o habilitar la dosificacion para piezas de trabajo
especificas en una matriz.

NOTA: Use los comandos Paso y repetir para crear un programa que dosifica el mismo patrén en varias piezas de
trabajo de una matriz. Consulte “Cémo dosificar sobre varias piezas de trabajo en una matriz” en la pagina 73.

REQUISITOS PREVIOS

O El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)” en
la pagina 50.

O El sistema se encuentra en modo CCD.
O Las diferentes piezas de trabajo estan correctamente colocadas en la placa de fijacion.
O El programa Paso y repetir correcto para la matriz en la placa de fijacion esta abierto.

# Paso

Clic
e Asegurese de que la pantalla Programa esté abierta.
rogram

2 e Haga clic en el icono PASO Y REPETIR BLOQUE.
Aparece la ventana Ejecutar bloqueo de seleccion.
3 e =5 % e Para deshabilitar la dosificacion para piezas de trabajo especificas, haga clic
. E en las ubicaciones de las piezas de trabajo en la ventana. Las selecciones se
N % vuelven de color rojo cuando se deshabilitan.
: [x] - Verde: Activado
(2] - Rojo: Desactivado
x e Y Block No . i ., ) . L,
¢ Deje la ventana Ejecutar bloqueo de seleccion abierta durante la dosificacion.
NOTA: Consulte “Funciones de los iconos en la ventana Ejecutar bloqueo de
seleccion” a continuacion para conocer las funciones de los iconos de dicha
ventana.
4 e Cuando la dosificacién esté completa, cierre la ventana Ejecutar bloqueo de

seleccion. El sistema borra todas las selecciones desactivadas.

Funciones de los iconos en la ventana Ejecutar bloqueo de seleccion

Nombre de icono Icono Funcidén
Actualizar & Actualiza la ventana.
-
Seleccionar entidad Selecciona un grupo de bloques.

Cancelar seleccion | [ Cancela cualquier seleccion.
v
Alternar seleccién Alterna un bloque seleccionado entre activado y
desactivado.
Ejecutar bloqueo de Ejecuta los bloques actualmente seleccionados y
seleccion D activados.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Como crear una marca

Consulte “Acerca de las marcas” en la pagina 27, para acceder a una explicaciéon sobre las marcas. Si desea
utilizar marcas de referencia en un programa para comprobar la orientacion de la pieza de trabajo, cree al menos
dos marcas.

REQUISITOS PREVIOS
O El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)” en
la pagina 50.

O Sise cambia la punta o cualquier elemento del cabezal del eje Z, repita la configuracién y la calibracion del
sistema usando el asistente de Configuracion Inicial del Robot. Consulte “Configuracion del sistema mediante el
asistente de Puesta en marcha Inicial del Robot” en la pagina 52.

O El sistema se encuentra en modo CCD.

# Clic Paso Imagen de referencia

e Haga clic en CAMARA para ir hasta la
pantalla Camara.

2 e Enfoque la imagen. Consulte el apartado
“Camara” en la pagina 17 para acceder
a las instrucciones sobre cémo enfocar la

camara.
3 l * Haga clic en CONFIGURACION para regresar
Setup St
> a los campos de offset.

¢ Haga clic en AJUSTAR, junto a Enfoque en el
apartado Offset de la pantalla Configuracion
de camara.

4 * Haga clic en la pestafia CAMARA.

5 e Haga clic en AJUSTAR MARCA.
‘- Aparece un recuadro de color rojo.

K]

Sl
o) e | |

6 ‘ e Haga clic y mantenga pulsado sobre el centro
del recuadro rojo, arrastrelo sobre el punto
de dosificacion y, seguidamente, haga clic y
arrastre las cuatro asas del recuadro de tal
forma que enmarquen el punto.

7 e Haga clic en CENTRAR para centrar la marca
Conttar de cruz roja sobre el objetivo.

Contintda en la siguiente pdgina
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Como crear una marca (continuacion)

# Clic Paso Imagen de referencia
' e Haga clic en una ranura de la Biblioteca
de marcas para guardar la marca como un B2
> N° de marca; seguidamente, haga clic en B 3 1}
1 PLANTILLA, cuando aparezca la ventana 8 i
Template ; : i Py ik ib ,
P Emparejar plantilla. ? i "5
g

El sistema guarda la imagen en la Biblioteca
de marcas.

NOTA: Si hay muchas éreas en la pieza de
trabajo que se parecen a la marca que ha
guardado, puede ajustar el modo en que la
camara encuentra y califica la marca. Haga
clic en AREA y consulte “Cémo mejorar la
precision de las busquedas de marcas” a
continuacioén para acceder a informacion
detallada.

IS EEEE ] )

Puede especificar cualquier marca en la
Biblioteca de marcas dentro de un comando
Buscar marca o Marca de referencia
introduciendo el numero de marca (N°) en

la ventana Entrada de parametros. Consulte
“Coémo usar marcas o marcas de referencia
en un programa” en la pagina 79.

—— . 1. AN
Command  Find Mark -

Parameter Input

X 0 mm
Y: 0 mm
Z 0 mm
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Coémo crear un grupo de marcas

Para un comando Encontrar marca o Marca de referencia, el sistema puede buscar un grupo de imagenes de
marcas seleccionado por el usuario y, a continuacion, seleccionar la mejor. Puede asociar un grupo de imagenes
de marca con diferentes ajustes de luz y puntuaciones a la imagen original. Por ejemplo, puede utilizar esta funcion
para el Ajuste de aguja XY: Una imagen de marca de aguja limpia puede agruparse con imagenes de aguja sucia
posteriores para mejorar el rendimiento de una accién de Ajuste de aguja XY.

REQUISITOS PREVIOS
O El sistema se encuentra en modo CCD.

O Las imagenes de marca que desea agrupar se guarda en la Biblioteca de marcas.

# Clic Paso Imagen de referencia

1 e Haga clic en CAMARA para ir hasta la
pantalla Camara.

e Haga clic con el botdn derecho del ratéon
en la imagen de marca original que
desee agrupar con otras imagenes y, a
continuacion, seleccione PROPIEDAD
para abrir la ventana Emparejar plantilla.

>1 e En el campo GRUPO, introduzca

un numero para el grupo (1, en este
ejemplo). Repita este paso para cada
imagen que desee afiadir al grupo.

NOTA: Para que el sistema utilice b

¥ Fixed Accelerate. Pagel |Page2 |

los ajustes asociados a cada marca ovesoo [/ Vedorce 15| EmgSion Ot | ooz
L . componoftgn B owpwPororGie [ 1 g

(Puntuacion, Luz, etc.), seleccione la rebanaomon o] 50 0apee
casilla de verificacion Grupo de imagenes
Luz en la pagina 2 de la ventana Experto.
Cuando esta opcidn esta activada, la

. L, , Aods amourt ~System Unit Machine Mode!
respuesta del sistema sera mas lenta. %a ca q e | |
Consulte “Ver la Configuracion de - [oc] ]
experto” en la pagina 46.

Rist[20 RHome [0 Rand [3

‘— Home Speed (mms)

wis i vis o zisfo | xma e vee b zmafp ‘
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Como mejorar la precision de las busquedas de marcas

Si hay muchas areas en una pieza de trabajo que se parecen a un marca guardada previamente, puede usar la
funcién Area de la ventana Emparejar plantilla para ajustar el modo en que la camara califica estas areas respecto a
la imagen de marca guardada. Al hacerlo, incrementa la precisién de busqueda de una marca del sistema.

NOTA: Hay disponibles funciones avanzadas para manipular las imagenes de marca guardadas para permitir que el
sistema las encuentre con mayor rapidez y precision en el complemento de software opcional OptiSure. Consulte
“Clave de software OptiSure” en la pagina 107 para acceder al nimero de pieza del kit OptiSure. Consulte el
manual de OptiSure para conocer las instrucciones de funcionamiento.

REQUISITOS PREVIOS
O El sistema se encuentra en modo CCD.

O La marca que desea definir se guarda en la Biblioteca de marcas.

# Clic Paso Imagen de referencia
1 e Haga clic en CAMARA para ir hasta la pantalla

Camara.
2 bREE 1 e Haga clic en cualquier imagen en la Biblioteca de

o 1

marcas y seleccione PROPIEDAD.

Delete

Aparece la ventana Emparejar plantilla.

3 e Haga clic en AREA.
e | e Consulte “Ventanas Emparejar Plantilla'y Area”

en la pagina 40 para usar la ventana Area para
ajustar el modo en que la camara busca y califica
la imagen respecto a otras areas similares de la
pieza de trabajo.
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Cdémo usar marcas o marcas de referencia en un programa
Use el comando Marca en un programa, de la forma siguiente:

e Para confirmar la presencia o la ausencia de una pieza de trabajo.

e Para confirmar que la pieza de trabajo correcta esta presente.

e Para comprobar la posicion XY de una pieza de trabajo.
Use las Marcas de referencia en un programa, de la forma siguiente:

e Para mover la punta dosificadora hasta un area objetivo especifica en la pieza de trabajo.

e Para comprobar la orientacidon XY de una pieza de trabajo. El sistema ajusta automaticamente el programa para
compensar cualquier cambio de orientacion.

REQUISITOS PREVIOS

O El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)” en
la pagina 50.

O El sistema se encuentra en modo CCD.

# Clic Paso

e Establezca si necesita crear una o dos marcas y seguidamente cree las
marcas. Consulte “Cémo crear una marca” en la pagina 75 para conocer el
procedimiento para crear marcas.

2 T~z ® Introduzca un comando Buscar marca o dos comandos de Marca de
ly_ x:lb referencia cerca del inicio de un programa.
3 e Si el programa incluye un comando Paso y repetir, use los comandos Ajuste
de marca o Ajuste de marca de referencia.
4 e Consulte el programa de muestra a continuacién como una directriz.
A  [Command 1 |2 3 (4 |5 |6
A Z Clearance Setup 0 0
|2 Label 1
I3 Find Mark 158.896  30.442 46.555 19
|4 Step & Repeat X 5 5 5 5 1 10001
|5 Label 2
L Mark Adjust
|7 Dispense Dot 113.389  38.39 50.938
| |8 Dispense Dot 113.224  38.394 50.938
|9 Step & Repeat X 5 5 5 5 1 10002
10 EndProgram

A : [Command [1 [2 |3 (4 [5 [6
|1 Z Clearance Setup 20 1
(2 Label 1
|3 Fiducial Mark 0 0 0 1
| |4 Fiducial Mark 0 0 0 2
|5 Line dispense Setu 0.5 2 0.6 1.5 3 0.7
| |6 Dispense End Setu 100 5 5
|7 Line Speed 10
| |8 Line Start 0 0 0
|9 Line Passing 10 0 0
| |10 LineEnd 0 10 0
| 111 Step & Repeat X 10 10 2 2 1 10001
| (12 End Program
13
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Como usar marcas para dosificar sobre una pieza de trabajo neutra
Se necesita el comando Ajuste de borde cuando debe crear un programa de dosificacion para una pieza de trabajo
que presente uno de los problemas siguientes:

e Esquinas redondeadas muy grandes
e Ausencia de caracteristicas obvias para crear una imagen de marca

REQUISITOS PREVIOS

O El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)” en
la pagina 50.

O El sistema se encuentra en modo CCD.

O Para descubrir cémo utilizar esta funcion, trace un rectangulo negro con esquinas muy redondeadas sobre una
hoja de papel en blanco y utilicelo como plantilla.

Descripcion general para la dosificacion sobre piezas de trabajo neutras
Se requieren las tareas siguientes para crear un programa para la dosificacion sobre piezas de trabajo muy neutras:

e Creacion y registro de imagenes de marcas sobre dos bordes de una zona rectangular. Para cada marca,
necesitara introducir los valores de Ancho y Altura.

e Configuracion del intervalo de busqueda para cada marca.

e Uso correcto de los comandos Encontrar marca y Ajuste de borde en el programa de dosificacion.

eccee
TRd °e
o® ®e

Marcas verticales 3y 4 :.
“ 44— O

.
.
.
.
.

33— [

.
. .
A RTRE R R
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Como usar marcas para dosificar sobre una pieza de trabajo neutra.
(continuacion)

Coémo crear marcas horizontales y verticales sobre una pieza de trabajo neutra

#

Clic

Paso Imagen de referencia

1

Camera

Haga clic en CAMARA para ir hasta la
pantalla Camara.

Enfoque la imagen. Consulte “Camara”
en la pagina 17 segun sea necesario
para acceder a las instrucciones sobre
como enfocar la camara.

Sat Mark

Haga clic en AJUSTAR MARCA,
seguidamente, haga clic en y arrastre un
rectangulo rojo sobre el primer objetivo
horizontal en la pieza de trabajo.

Centre el rectangulo rojo en el borde de
la pieza de trabajo haciendo clic en 'y
arrastrando una esquina.

Haga doble clic en los puntos de mira & fmingROrop P -
en el centro del rectangulo rojo e

. Center X Center Y
introduzca los valores deseados para e s [[Gene ]

el Ancho y la Altura (20 y 40 en este T o
ejemplo). O Unit: Pixel

Pulse OK para guardar los valores. i

Template

Haga clic en una ranura de la Biblioteca
de marcas para guardar la marca, haga
clic en PLANTILLA, cuando aparezca la
ventana Emparejar plantilla.

Tome nota del N.° de marca.

FRange

Center X

| |

Width
20

>

CenterY

240 Center ‘

Height
200 Unit: Pixel

oK | cancer

OK
> >

Fange

Haga clic en INTERVALO para ajustar
el punto donde realiza el sistema la
busqueda de la marca.

e Haga doble clic en el centro de la marca

e introduzca los valores de Ancho y
Altura.

NOTA: Para las marcas horizontales, el
valor de Ancho debe ser el mismo que
el Ancho especificado previamente (20
en este ejemplo).

Haga clic en OK.

Haga clic en INTERVALO de nuevo para
guardar.

Haga clic en CENTER.

Continua en la siguiente pdgina
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Como usar marcas para dosificar sobre una pieza de trabajo neutra.
(continuacion)

Como crear marcas horizontales y verticales sobre una pieza de trabajo neutra (continuacion)

# Clic Paso Imagen de referencia
8 ¢ Repita los pasos 3-7 para crear una 2
marca horizontal 2. l
e Repita los pasos 3-5 para crear una

marca vertical 3 y 4. Este ejemplo usa
40 para Ancho y 20 para Altura.

9 e Vaya a “Como usar el comando Ajuste
de borde en un programa” en la
pagina 82.

Como usar el comando Ajuste de borde en un programa

# Clic Paso Imagen de referencia
1 G . ¢ |nserte cuatro comandos Encontrar marca DG Il PRI P
—r ol = OTmET, cerca de la parte superior del programa, i cono o
‘ uno por cada imagen de marca creada en el
procedimiento anterior.
2 m ¢ Inserte un comando Ajuste de borde después
el SININEN de los comandos Encontrar marca.

F
‘ Consulte el programa de muestra a
continuacion como una directriz.

D:\Save\Edge adjust trig mark.SRC
A Command 1 2 &) 4 5 6 =
1 Z Clearance Setup 0 1
2 Label 3
3 Find Mark 204.714 123315 16.755 41
4 Find Mark 222827 123.14 16755 42 =
5 Find Mark 189.206 135.573 16.755 45
6 Find Mark 189.312 14997 16.755 46
7
8 B
9 Label 4
10 Edge Adjust

* 153.823 122.336 80.685
12 Line Passing 201.534 122.052 80.685
13 Arc Poaint 204.098 122.681 80.685
14 Line Passing 206.437 124.442 80.685
15  Arc Paint 207.489 126.021 80.685
16  Line Passing 208.152 128493 80.685
17 Line End 208.488 161521 80.685
18
19 End Program

Programa de ejemplo usando Ajuste de borde y cuatro comandos Encontrar marca
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Cdémo usar el seguimiento de marca para dosificar a lo largo de una
linea curva

Los comandos Seguimiento de marca y Offset de seguimiento de marca son necesarios cuando desea que el
sistema dosifique a lo largo de una linea curva.

REQUISITOS PREVIOS

O El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)” en
la pagina 50.

O El sistema se encuentra en modo CCD.

O Para descubrir cémo utilizar esta funcién, trace una linea gruesa ligeramente curva sobre una hoja de papel en
blanco y utilicela como plantilla.

ﬁ

Descripcidn general para la dosificacion a lo largo de una linea curva

Las tareas siguientes son necesarias para provocar que el sistema dosifique de forma adecuada a lo largo de una
linea curva:

e Creacion y registro de una imagen de marca de un segmento de la linea. También necesitara conocer el largo
de la linea.

e Configuracion del intervalo de busqueda para las imagenes de marca.

e Uso correcto de los comandos Encontrar marca, Seguimiento de marca y Offset de seguimiento de marca en
un programa de dosificacion.

Coémo crear una imagen de marca para una linea curva

# Clic Paso Imagen de referencia
1 e Haga clic en CAMARA para ir hasta la

pantalla Camara.
2 e Enfoque la imagen. Consulte “Camara”

en la pagina 17 segun sea necesario
para acceder a las instrucciones sobre
como enfocar la camara.

e Haga clic en AJUSTAR MARCA,
seguidamente, haga clic en y arrastre
d un rectangulo rojo sobre el primer

segmento de linea objetivo en la pieza
de trabajo.

3

NOTA: Para este ejemplo, la marca se
crea a unos 2-3 mm (0,8-0,12") del lado
izquierdo de la linea, para permitir al
sistema encontrar la marca dentro de
los limites de intervalo especificados
cuando se cambia la pieza de trabajo.

e Haga doble clic en los puntos de mira & mmingrorrops R NN
en el centro del rectangulo rojo e
R Center X Center Y
introduzca los valores deseados para . s Caner
el Ancho y la Altura (20 y 60 en este T
ejem plO) . 20 60 Unit: Pixel

e Pulse OK para guardar los valores. [cama]

Continda en la siguiente pdgina
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Cdémo usar el seguimiento de marca para dosificar a lo largo de una
linea curva (continuacion)

Coémo crear una imagen de marca para una linea curva (continuacion)

# Clic Paso Imagen de referencia
5 2 e Haga clic en una ranura de la Biblioteca
Terrlehe dg marcas para guardar la marca, haga
> clic en PLANTILLA, cuando aparezca la
ventana Emparejar plantilla.
e Tome nota del N.° de marca.
6 ¢ Haga clic en INTERVALO para ajustar
el punto donde realiza el sistema la
p [ busqueda de la marca.
‘Eange
> > e Haga doble clic en los puntos de mira
cemerx - cenery en el centro de la marca e introduzca
320 240 Genter |
los valores de Ancho y Altura.
Width Height
e e Latee NOTA: El valor de Ancho debe ser
— el mismo que el Ancho especificado

previamente (20 en este ejemplo).

Range e Haga clic en OK.

e Haga clic en INTERVALO de nuevo para

0K
> >
guardar.

7 e Siga hasta el procedimiento siguiente,
“Como usar marcas para dosificar
sobre una pieza de trabajo neutra.
(continuacion)”.

Como usar el Seguimiento de marca y/o Ajuste de seguimiento de marca en un programa

En este ejemplo, el comando Paso y repetir X se utiliza para provocar que el sistema dosifique a lo largo de la linea
de curva.

REQUISITOS PREVIOS
O Ha completado “Cémo crear una imagen de marca para una linea curva” en la pagina 83.
# Clic Paso Imagen de referencia
1 n:\s:ve\-;arkmm:snc * Inserte los comandos iniciales para S 1 e [P =2 A= P
omman 113 2 3 O 5 5
e e semplo Usando Ios comandos
3

Label Encontrar marca, Seguimiento de marca

y Ajuste de seguimiento de marca” en la
pagina 88 para acceder al programa
de ejemplo completo.

NOTA: El comando Disparador de
camara se puede utilizar en caso
necesario.

Continua en la siguiente pdgina
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Cdémo usar el seguimiento de marca para dosificar a lo largo de una
linea curva (continuacion)

Coémo crear una imagen de marca para una linea curva (continuacion)

# Clic Paso Imagen de referencia
2 D:\Save\Mark Allow.SRC ¢ Inserte un comando Encontrar DR HBPC LS b E HEE
ARl Comas ] marca para la marca creada en el '
1 Z Clearance Setup .. . L
2 Camera Trigger procedimiento anterior. Asegurese de 2o
3 Label H H o
P introducir el N.° de marca.
5  Step&R X . =
RIS \ S e Inserte un comando Paso y repetir X y =
== = especifique los parametros para este el
Command  Step & Repeat X ejemplo: cad
Parameter Input -
| XOfset 3 mm - Los valores OFFSET Xy OFFSET Y
\ Y offset: 3 g representan el largo y la orientacion
‘ St (horizontal o vertical) de la linea.
Rows (y): 1
1.5 Path 2N Path 2 - El valor para COLUMNAS (X)
[Gonge | Labok 1 establece cuantas veces desea que
Cancel | la camara visualice la linea y realice

ajustes.
- Para FILA, introduzca 1.
- Para ETIQUETA, introduzca 1.

NOTA: El valor Offset X multiplicado por
el numero de Columnas no puede ser
superior al largo total de la linea. Debido
a que solo hay una fila, el parametro
Ruta S/Ruta N. no tiene ningun efecto.

3 X- E X+

Mueva la camara hacia el lado izquierdo

D= W W [ [56) By [ =
B

= m\-’ 1z de la linea curva e introduzca un Z
> . )
comando de Inicio de linea.
7 Label
8  LineStart
0 w®
4 a3 eabd ¢ Seleccione el comando Encontrar
> |4 [Find Mark\ marca creado previamente (linea 4 en
> este ejemplo).
-y e Haga clic en MOVER.
5 % lUnsS@n ¢ En la direccién vacia siguiente (linea 9
* s en este ejemplo), inserte un comando
\ > de Paso de linea.
mm:d o Ev e Introduzca las mismas coordenadas
Renssen utilizadas en el comando Encontrar
(L marca (linea 4 en este ejemplo).
Y: 95.027 mm
Z: 16.755 mm
Cancel I

Continua en la siguiente pdgina

www.nordsonefd.com/es espanol@nordsonefd.com +34 963 132 243 Contamos con una red mundial de ventas y servicio para los sistemas dosificadores de Nordson EFD.

85



Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Cdémo usar el seguimiento de marca para dosificar a lo largo de una
linea curva (continuacion)

Coémo crear una imagen de marca para una linea curva (continuacion)

# Clic Paso Imagen de referencia

6 |9 LinePassing ¢ En la direccion vacia siguiente (linea 10
10 Step & Repeat X \ en este ejemplo), inserte un segundo
11 .
> comando Paso y repetir X.

Command £dit

e NOTA: Este comando Paso y repetir es
- el mismo que el comando Paso y repetir
- anterior (Linea 5 en este ejemplo), salvo
2 por la Etiqueta.

X Offset:

»

Y Offset:

»

Columns ()

IS

Rows (y):

Cambie el ultimo parametro de Etiqueta

1.8 Path 2.N Path

~

g A B a Direccidn e introduzca la direccion del
G | primer comando de Paso de linea (linea
‘ - 9 en este ejemplo).
7 * Haga clic en AMPLIAR PASO Y DEAEECREESHEEEE
REPETIR. 2N e

El sistema amplia el comando Paso y
repetir X afiadiendo comandos de Paso
de linea para muchos puntos de paso
de linea a lo largo de la linea.

X, Ofse 3, CiselY 3, Ca 42, row 1N Pat, Address &

8 8 Line Start ¢ Inserte una direccion en blanco después
» 9 ' ’ s
R \ del comando de Inicio de linea (linea 8
11 Line Passing en este ejemplo).
9 7 Label e En la direccién en blanco, inserte el
3t jLine start comando SEGUIMIENTO DE MARCA.
9 Mark Follow \
10 Line Passing > e Introduzca 1 para ajustar el comando en
m encendido (ON)
Command  Mark Follow
Parameter Input
oof,1on 1
[‘Cancel |
10 |50 Line Passing e Después del ultimo comando de Paso =M N E e W EE
L Al de linea (linea 51 en este ejemplo), iR T
T — . inserte otro comando de SEGUIMIENTO
e DE MARCA.
Command ~ Mark Follow .
T ¢ |ntroduzca O para ajustar el comando en
00ff, 10n 0 encendido (OFF)
l
|
[Cancel |

Continua en la siguiente pdgina
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Cdémo usar el seguimiento de marca para dosificar a lo largo de una
linea curva (continuacion)

Coémo crear una imagen de marca para una linea curva (continuacion)

# Clic Paso Imagen de referencia
L B LA P 2 ° Mueva} la camara h.acia el lado derecho  couuocse-a 05
== S de la linea curva e introduzca un —r—
comando de FIN DE LINEA.
50 Line Passing
151 Line Passing ¢ Inserte un comandode FINDE @ tom msas |-
52 Mark Follow PROGRAMA.
53 ‘
12 ¢ Regrese a la pantalla PROGRAMA y haga clic en EJECUTAR para probar el
> - programa.
El sistema deberia ir hasta la imagen Encontrar marca creada para este
programa, seguidamente, deberia realizar el comando Paso y repetir X en la
direccion X 42 veces y a un intervalo de 3 mm cada vez. Cada comando Paso
y repetir X se alinea con el centro de la linea. Una vez hecho esto, el sistema
dosifica a lo largo de la linea, siguiendo la curva.
NOTAS:
- Haga clic en VER si desea ver el patrén antes de ejecutarlo.
- Debido a que la linea en este ejemplo es bastante recta, este programa
trabaja en este momento usando solo el comando Seguimiento de marca.
Para curvas mas cerradas, se precisa el comando Offset de seguimiento de
marca. Vaya al paso siguiente para acceder a una explicacion sobre cémo
utilizar el comando Offset de seguimiento de marca para obtener curvas mas
cerradas.
13 9 MarkFoliow En caso necesario para obtener una NEESn RSN EEE
110 Line Passing linea con una curva mas cerrada: ' e
11 Mark Follow Offset
12 _ Line Passing e Inserte un comando OFFSET DE
rarET— SEGUIMIENTO DE MARCA e introduzca

los valores de offset X 0 Y que se
e EMMMMMMMRE  gplicaran a todos los comandos debajo

Command  Mark Follow Offset

B del mismo.

et e Inserte comandos OFFSET DE

‘ ' SEGUIMIENTO DE MARCA adicionales,
segulin sea necesario para obtener el
resultado de dosificacion deseado.

] | NOTAS:

- Para retirar el efecto de un comando
Offset de seguimiento de marca,
introduzca otro comando Offset de
seguimiento de marca con los valores
XeY ajustados en 0.

- Si esta comprobando este ejemplo
utilizando una curva ligera, es posible
que necesite recrearlo usando una
curva mas cerrada.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Cdémo usar el seguimiento de marca para dosificar a lo largo de una
linea curva (continuacion)

Coémo crear una imagen de marca para una linea curva (continuacion)

D:\Save\Mark Allow.SRC
‘A Command [1 |2 |3 4 |5 |6 =
1 Z Clearance Setup 0 1
2 Camera Trigger 30 1 0 0
3 Label 1
4 Find Mark 169.194 95027 16755 20 3
I 5 Step & RepeatX 3 3 42 1 2 10001
|6
L Fi Label 2 L
-8 Line Start 167.892 95.007 16.755
| JE Mark Follow 1
10 Line Passing 169.194 95.027  16.755
11 Mark Follow Offset 0 1
12 Line Passing 172.194 95027  16.755
* 13 Mark Follow Offset 0 0
14 Line Passing 175.194 95.027  16.755
15 Line Passing 178.194 95027  16.755
~ 16 Line Passing 181.194 95.027 16.755
17  Line Passing 184.194 95027 16.755
18 Line Passing 187.194 95027 16.755
19 Line Passing 190.194 95027 16.755
20 Line Passing 193.194 95.027 16.755
21 Line Passing 196.194 95027 16.755 -

Programa de ejemplo usando los comandos Encontrar marca, Seguimiento de marca y
Ajuste de seguimiento de marca
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Como configurar la purga automatica, los limites de ciclo de
programa o los limites de vida util de los fluidos

La pantalla Configuracion del sistema incluye las funciones automaticas siguientes, las cuales se pueden aplicar
a cualquier programa. Estas funciones presentan un funcionamiento correcto solo cuando se cumplen las
condiciones siguientes:
e El recuadro Habilitar para la funcion esta seleccionado.
e El programa esta bloqueado (consulte “Cémo bloquear y desbloquear un programa” en la pagina 69).

Funcion Captura de pantalla Descripcion
Purga T Si se ha activado la opcién Purga automatica, el sistema lleva a cabo una purga
automatica automatica en la Posicién de reposo usando los valores introducidos para
Interval IlO Intervalo y Duracion:
Duration Il ¢ Intervalo: Durante cuanto tiempo debe permanecer inactivo el sistema (botén
= 5 © INICIAR del robot no pulsado) antes de que se inicie una Purga automatica.
Enable
e Duracion: Durante cuanto tiempo purga el sistema en intervalos de 1
segundos.
EJEMPLO: Si se desactiva la Purga automatica con los valores mostrados a la
izquierda, el sistema dosifica automaticamente fluido durante 1 segundo cada 10
segundos en la Posicion de reposo especificado.
NOTA: Cuando la Purga automatica esta activada, los botones de modo impulsos
estan desactivados. Si estan activadas las opciones Purga automatica y Bloqueo
de programa, el botén Mover esta desactivado.
Limite de . Si se activa el Limite de ejecucion para un programa, el nimero de tiempos que
. . —Eun Limit ————— . . . . PR
ejecucion el sistema ejecuta un programa (denominado ciclo de programa) esta limitado de
Amount IO acuerdo con los valores introducidos para Cantidad y Recuento:
Count IO— e Cantidad: Ajusta el nUmero de veces que un programa se puede ejecutar.
™ Enable P | ¢ Recuento: Muestra cuantas veces se ha ejecutado un programa.
Para restablecer el Contador a 0, haga clic en RESTABLECER.
Vida util de el Wik s — Si se activa la opcién Vida util de fluido, se ajusta el nimero maximo de minutos
fluido ; que un fluido puede permanecer en el sistema (también conocido como
Max Duration . . . . .
. caducidad). Cuando se alcanza el valor introducido para Duraciéon max., el
0 Minute sistema proporciona una indicacién pero no desactiva el funcionamiento.
B Bl Resst | Para restablecer a cero la Duracion max., haga clic en RESTABLECER.

REQUISITOS PREVIOS
O El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)” en

la pagina 50.

O El programa al cual desea aplicar los ajustes Purga automatica, Limite de ejecucion o Vida util de fluido esta
completo y funciona correctamente.

# Clic

Paso

74 .
&

Haga clic en PROGRAMA > ABRIR para abrir el programa que se desea
actualizar.

2 Sws tem
Setup

i

Open

Haga clic en CONFIGURACION DEL SISTEMA y seguidamente en ABRIR.

Consulte la tabla anterior para introducir los ajustes para Purga automatica,
Limite de ejecucion o Vida util de fluido.

Enable

SN

Haga clic en el recuadro HABILITAR para seleccionar la funcidon que desee
activar para el programa abierto.

Bloquee el programa (consulte “Cémo bloquear y desbloquear un programa”
en la pagina 69).

Reset

()]

Para reiniciar un ciclo de programa después de que se rebasen los valores
Limite de ejecucion o Vida util de fluido, repita los pasos 1-2, introduzca la
contrasefa y haga clic en RESTABLECER.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Como usar el offset de punto para ajustar todos los puntos en un
programa

Puede hacer clic en el icono Offset de punto para actualizar todos los puntos en un programa, cuando la posicién
de una pieza de trabajo ha cambiado.

REQUISITOS PREVIOS
O El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)” en
la pagina 50.

O El programa que se desea actualizar era correcto y funcionaba correctamente antes de que cambiase la
posicion de la pieza de trabajo.

# Clic Paso
- e Haga clic en PROGRAMA > ABRIR para abrir el programa que se desea
S . actualizar
2 Xr e e Haga clic en el icono OFFSET DE PUNTO.
Y+ =
Z1 {. Aparece la ventana de Offset.
3 e Compare la posicidon XYZ anterior de un punto en el programa con su nueva
posicion XYZ y establezca la cantidad de offset para cada valor XYZ.
4 Offset = e Introduzca los valores en los campos X, Y y Z de la ventana Offset y actualice
% o el resto de campos de la ventana del modo siguiente:
- Para limitar los cambios de offset XYZ a un rango especifico de
Y o direcciones en el programa, introduzca el rango de numeros de direcciones
Z 0 en RANGO.
- Para seleccionar todas las direcciones en el programa, haga clic en
SELECCIONAR TODO.
SETE AT - Para seleccionar solo un tipo especifico de comando, use el menu
1 -1 desplegable. De lo contrario, deje esta seleccion VACIA.

EJEMPLO: Las coordenadas XYZ de un punto eran 1, 2 y 3. Las nuevas

coordenadas XYZ de ese mismo punto ahora son 6, 7 y 8. La cantidad de
l 0K l l Cancel l offset para cada punto es igual a 5, por lo que introduce “5” en los campos

X, Yy Z en la ventana Offset.

NOTA: Unit: “mm” indica la unidad de medicién usada en los comandos.
Este elemento no se puede editar.

5 e Haga clic en OK.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Como ajustar los parametros PICO usando DispenseMotion

Puede usar el software DispenseMotion para editar de forma remota parametros de un controlador PICO Touch
conectado. Los parametros editados se guardan como archivos *.pico en el controlador DispenseMotion. El
comando Call Pico Touch Parameter (Llamada de parametro de Pico Touch) se agrega entonces a un programa de
dosificacion para implementar los ajustes guardados en un archivo *.pico.

NOTA: Para que esta caracteristica funcione, el driver PICO Topch debe estar instalado en el controlador
DispenseMotion. Consulte el “Anexo K, Instalacién del driver PICO” en la pagina 179 para instalar el driver.

REQUISITOS PREVIOS

O Un sistema de valvula PICO Pulse y controlador Touch se ha instalado y conectado correctamente al sistema de
dosificacion automatizado.

O El driver PICO Touch esta instalado en el controlador DispenseMotion. Consulte el “Anexo K, Instalacion del
driver PICO” en la pagina 179 para instalar el controlador.
Crear un nuevo archivo PICO

# Clic Paso Imagen de referencia
1

e Haga clic en PROGRAMA, a continuacioén, ool LA
> haga clic con el botén derecho en el icono

Program

i
H
e

PICO TOUCH y seleccione PICOTOUCH = fungan
. P ] 5 &
E i, para abrir la ventana del Control remoto de : P e
U\timusPIus\ Pico Touch. -??!:.E
7197FCP-DIN cantraller 1 &l ﬂ
7197PCP-DIN contraller 2 == e =]
2 [vares [ e e Haga clic en la pestafa para acceder a los ajustes que desea editar (Valvula,
Calentadores o Rampa).
3 1 e Haga clic en el botdn para acceder al parametro que desea editar e introduzca
- S H el ajuste deseado. Consulte el manual de instrucciones del controlador PICO

Touch para mas detalles sobre los ajustes.
e Haga clic en GUARDAR.

NOTAS:

- La primera vez que guarda, el sistema le invita a elegir un nombre de archivo.
Los archivos PICO se guardan en el controlador DispenseMotion como
archivos *.pico en D:\Save\PICO. Puede utilizar cualquier nombre de archivo
permitido, pero Nordson EFD recomienda utilizar un nombre numérico para
que resulte mas facil introducir el nombre de archivo en un comando Call
Pico Touch Parameter (Llamada de parametro de Pico Touch).

- Una vez que haga clic en Guardar, la pantalla del Controlador Touch se
actualiza en tiempo real (tras una breve demora).

- Consulte “Ajustes del controlador PICO Topch editables a través del
software DispenseMotion” en la pagina 92 para acceder a capturas de
pantalla que muestran los ajustes del Controlador Touch que puede editar.

e Siga realizando selecciones y guardando hasta haber introducido todos los
ajustes deseados.

X e Para salir, cierre la ventana de Control remoto de Pico Topch.

e Para usar los ajustes de PICO Touch en un programa, vaya a “Usar el comando
Call Pico Touch Parameter (Llamada de parametro de Pico Touch) en un
programa” en la pagina 93.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Como ajustar los parametros PICO usando DispenseMotion

(continuacion)

Coémo editar un archivo PICO existente

# Clic

Paso

Imagen de referencia

Program

>

PicaTouch
U\timusPIus\
7197PCP-DIM controller 1
7197PCP-DIN controller 2

DB NERBERYHERE 2
- <
o )

Haga clic en PROGRAMA, a continuacion,
haga clic con el botén derecho en el icono
PICO TOUCH y seleccione PICOTOUCH
para abrir la ventana del Control remoto de
Pico Touch.

- - -
HEESEEE:
IDICEIE2 B )
BRERNEE
a

L =
E S e

2 -

Haga clic en ABRIR y seguidamente abra el archivo que desee editar.

w

[Vaive_| Heaters | Ramp |

%

Haga clic en la pestafa para acceder a los ajustes que desea editar (Valvula,
Calentadores o Rampa).

N

. -

Haga clic en el botdn para acceder al parametro que desea editar e introduzca
el ajuste deseado. Consulte el manual de instrucciones del controlador Topuch
para mas detalles sobre los ajustes.

Haga clic en GUARDAR COMO.

NOTA: Cada vez que realice un cambio y haga clic en GUARDAR COMO,
tendra que sobrescribir el archivo existente y crear un archivo nuevo.

Siga realizando selecciones y guardando hasta haber introducido todos los
ajustes deseados.

x

Para salir, cierre la ventana de Control remoto de Pico Topch.

Pico Touch Remote Control
& ld | connect

[Valve | Heaters | Ramp |

Dispenseing Parameters

COUNT

PULSE FREQ(Hz):

POWER

o
-
a
=
152

Para usar los ajustes de PICO Topuch en un programa, vaya a “Usar el comando
Call Pico Touch Parameter (Llamada de parametro de Pico Touch) en un
programa” en la pagina 93.

£l £
(| connect = | comect
vave | [Heaters | Ramp | Vave | Heaters |[Ramp |

RAMP

STROKE

HEATERS

Temperature Parameters

MODE

ACTUAL:
STACK:

Ajustes del controlador PICO Touch editables a través del software DispenseMotion
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Como ajustar los parametros PICO usando DispenseMotion
(continuacion)

Usar el comando Call Pico Touch Parameter (Llamada de parametro de Pico Touch) en un
programa

REQUISITOS PREVIOS

O Un sistema de valvula PICO Pulse y controlador Topch se ha instalado y conectado correctamente al sistema de
dosificacién automatizado.

O Los parametros de PICO Touch se guardan en un archivo *.PICO tal y como se describe en los dos
procedimientos anteriores.

# Clic Paso Imagen de referencia

* Haga clic en la pestafia PROGRAMA. oA Aataps (1 o] LRGP -
rogram ) Y
scA . : :

Haga doble clic en la fila de direccién donde

PICO TOUCH desea implementar los ajustes del controlador -
PARAMETER PICO Topch guardados y seleccione CALL TR
(LLAMADA DE PICO TOUCH PARAMETER (LLAMADA DE . gl
PARAMETRODE ~ PARAMETRO DE PICO TOUCH). e e meeoEEED
PICO TOUCH)

2 XXXXXXXX e En el campo NUMERO DE ARCHIVO, introduzca [&s ey —
el nombre de archivo *.piCO que Contenga los Command |Call Pico Touch Parameter v]
parametros PICO Touch que desee que utilice el Perameter nput
sistema. File Number:

NOTA: Los datos introducidos para el Numero

de archivo deben coincidir exactamente con el \
nombre de archivo *.pico.

¢ Haga clic en OK para guardar. I |

NOTA: Pueden existir varios comandos Call |
Pico Touch Parameter (Llamada de parametro
de Pico Touch) en el mismo programa. Cuando
el sistema cambia a un nuevo comando de
actualizacion, la pantalla del Controlador Touch
también se actualiza. Tenga en cuenta que se
producen demoras al cambiar de programas,
tanto para el programa en ejecuciéon como para
la actualizacién de la pantalla del Controlador
Touch.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Como cambiar programas UltimusPlus usando DispenseMotion

Puede usar el software DispenseMotion para cambiar programas de forma remota y también para ajustar la
configuracion del programa si fuera necesario, para un sistema de dosificacion de fluidos UltimusPlus conectado.
Los programas de dosificacion se configuran en el software DispenseMotion a través del icono Pico Touch y la
ventana UltimusPlus. El comando N.° de prog. de UltimusPlus configurado se afiade entonces a un programa de
dosificacion para implementar el programa especificado.

NOTAS:

e Cuando conecte tanto un dosificador UltimusPlus como un controlador PICO Touch al robot, conecte el
dosificador UltimusPlus antes de conectar el controlador Touch y asegurese de que el dosificador UltimusPlus se
conecta de forma correcta al robot. Esto le permite hacer clic con el botén derecho en el icono Pico Touch para
seleccionar el controlador Touch o el dosificador UltimusPlus.

e Para acceder a instrucciones sobre como conectar el dosificador UltimusPlus a un PC y a una red inalambrica,
consulte el anexo del protocolo NX en el Manual de instrucciones de UltimusPlus.

REQUISITOS PREVIOS

O Un sistema de dosificacion UltimusPlus configurado para utilizar el protocolo NX esta correctamente instalado y
conectado al sistema de dosificacion automatizado.

Configurar programas UltimusPlus en el software DispenseMotion

# Clic Paso Imagen de referencia
1 . e Haga clic en PROGRAMA, luego clic o Ll AL e ) :
o ., derecho en el icono de PICO TOUCH y o5 -
seleccione ULTIMUSPLUS para abrir la ] S
. ] 5 [ (&
L g ventana de UltimusPlus. e
. ERENEE
U\tlmusPIus‘( s
7197PCP-DIN WMprcller 1 & e
7197FCP-DIN controller 2 sl -
2 P 1921681040 ¢ Introduzca la direccion IP del sistema de UltimusPlus [=]
dosificacion UltimusPlus conectado.
IP 192.168.10.40 -Cunned
e Haga clic en CONECTAR.

Time (s)  Pressure(pei) Vacuum (inH20)

00001~  10~100 0~18

oK [7] Steady Mode

Auto change setup

Contintda en la siguiente pagina
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Como cambiar programas UltimusPlus usando DispenseMotion

(continuacion)

Configurar programas UltimusPlus en el software DispenseMotion (continuacion)

# Clic

Paso Imagen de referencia

8 mi-
Time (5)  Pressure(psi) Yacuum (inH20)

00001~ 10~100 0~18

OK [C] Steady Mode

futo change setup

Seleccione el numero de programa que desee anadir/ajustar desde el menu
desplegable PROG.

Realice una de las operaciones siguientes:

- Haga clic en LEER para usar las configuraciones de Tiempo, Presion y
Vacio actualmente almacenadas en el sistema de dosificacién UltimusPlus,
o

- Introduzca los ajustes que desee para Tiempo, Presion o Vacio en la
ventana de UltimusPlus, luego haga clic en ESCRIBIR para cambiar a esos
ajustes.

Si desea utilizar la sefial de activacion del robot (en lugar de un ajuste de
tiempo), seleccione la casilla MODO CONSTANTE.

NOTA: En la esquina inferior izquierda de la ventana de UltimusPlus aparece
una indicacion del estado del sistema de dosificacion.

Repita estos pasos para todos los programas del sistema de dosificacion
UltimusPlus que desee agregar/ajustar.

4 [ Auto change setup ]

(Opcional) Para configurar el sistema

para que cambie automaticamente los
programas de dosificacion en funcién de
los valores de Recuento o Temporizado de
un programa o en funcién de una sefial de
entrada, haga clic en CONFIGURACION DE i . Bl
CAMBIO AUTOMATICO. TommmmE mmEmemmm——

Se abrira la ventana de Configuracion
automatica del UltimusPlus.

HEEEEE
ICICEE2pAE ¢
BRERNEE

VAYA A “Coémo Introducir ajustes en la
ventana de configuracion automatica

del UltimusPlus” en la pagina 96 para
introducir las condiciones para cambiar de
programa. REGRESE AQUI para continuar.

5 [t e ====) e Cierre la ventana de Configuracion automatica del UltimusPlus.
6 iruepls B| e Cierre la ventana del UltimusPlus.
7 ¢ Para usar los programas UltimusPlus guardados, vaya a “Utilizar los

comandos N.° de prog. de UltimusPlus configurado/ automatico en un
programa” en la pagina 97.
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Como cambiar programas UltimusPlus usando DispenseMotion
(continuacion)

Como Introducir ajustes en la ventana de configuracion automatica del UltimusPlus

o UltimusPlus Auto Setup

= | [ 55 UltimusPlus Auto Setup. E=HR=R™x a2 UltimusPlus Auto Setup.
Prog  Condition  Parameter Prog 2 Prog  Condiion  Parameter Prog 3 ° Prog  Condfion  Parameter Prog 4
1 1 1
Condition Count - 2 Count 27 Condition Timed — ~ 2 Count 27 Condition In1
3 Timed 2 POPUP 2 POPUP 3 Timed 2 POPUP
+ In : Parameter 27 . 1 ! Parameter 2 n In1 Parameter 1
5 In2 1 5 In2 5 In2 1
6 In3 1 6 In3 1 6 in3 1

rl

7 nd P ] Pop message 7 Ind 1 Pop message ; n4 4 7] Pop message
9 In& 1 if count <= parameter 2 L) : if time <= parameter L] L. ) if input pin = parameter
10 In7 1 then select the prog 0 In7 1 then select the prog 10 In7 1 then select the prog
11 In8 1 1 In8 1 11 in8 1
12 12 12
13 13 13
1 Time  106383( b Time  106383( u Time  106383(
18 0 ot s Count 0 is T
16 16 A

1. Seleccione la Condicion @: RECUENTO, TEMPORIZADO o ENTRADA (IN1, IN2, etc.).
2. Introduzca los valores de PARAMETRO @ y PROG (Programa) @ en funcién de la Condicién seleccionada:

¢ Recuento: cuando el Recuento @ es menor o igual al (<=) valor del Parametro @, el dosificador cambia al
PROG (Programa) desighado @. Pulse SET (AJUSTAR) para guardar el valor de Recuento introducido.

¢ Temporizado: cuando el Tiempo @ es menor o igual al (<=) valor del Parametro @, el dosificador cambia al
PROG (Programa) designado @. Pulse SET (AJUSTAR) para guardar el valor Tiempo introducido.

¢ In1, In2, etc.: cuando el parametro @ se ajusta en 1y la entrada es alta (ON), el dosificador cambia al
PROG (Programa) desighado @. Cuando el parametro @ esta ajustado en 0 y la entrada es baja (OFF), el

dosificador cambia al PROG (Programa) designado @. Los nimeros del programa designado para cada
entrada se muestran en la tabla.

3. Sidesea que aparezca un mensaje emergente al cambiar de programa, marque MENSAJE EMERGENTE @.

4. Haga clic en MODIFICAR para enviar los cambios. La tabla de la izquierda se actualiza para mostrar los valores
seleccionados.
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Como cambiar programas UltimusPlus usando DispenseMotion

(continuacion)

Utilizar los comandos N.° de prog. de UltimusPlus configurado/ automatico en un programa

REQUISITOS PREVIOS

O Un sistema de dosificacion UltimusPlus configurado para utilizar el protocolo NX esta correctamente instalado y

conectado al sistema de dosificacion automatizado.

O Los programas de UltimusPlus se agregan/ajustan en las ventanas de UltimusPlus y/o Configuracion automatica

de UltimusPlus, tal como se describe en el procedimiento anterior.

# Clic

Paso

> N.°

DE PROG.
ULTIMUSPLUS
AJUSTADO/N.°
DE PROG.
ULTIMUSPLUS
AUTO

Haga clic en la pestafna PROGRAMA

Al principio del programa de dosificacion,
haga doble clic en una fila de direccién vacia
y seleccione N.° DE PROG ULTIMUSPLUS
AJUSTADO O N.° DE PROG. ULTIMUSPLUS
AUTO.

Imagen de referencia

(%} E2piE ¢
BRERNEE

o e e iz =S
b Al PRSI |

(v ] [ e e

@)
]

2
X >

Si ha afadido el N.° de prog. de UltimusPlus
ajustado, haga lo siguiente:

- En el campo NUMERO DE PROGRAMA,
introduzca el nimero de programa UltimusPlus
que desee utilizar.

- Haga clic en OK para guardar.

Si ha afiadido el N.° de prog. de UltimusPlus
automatico, no se requiere ninguna accion
adicional porque los ajustes ya fueron
introducidos previamente (consulte “Cémo
Introducir ajustes en la ventana de configuracion
automatica del UltimusPlus” en la pagina 96).

NOTA: Pueden existir multiples N.° de prog.

de UltimusPlus configurado/ N.° de prog. de
UltimusPlus automatico en el mismo programa.
Cuando el sistema cambia a un nuevo programa
de dosificacion, la pantalla del dosificador
UltimusPlus también se actualiza. Tenga en
cuenta que se producen demoras al cambiar de
programas, tanto para el programa en ejecucion
como para la actualizacion de la pantalla del
dosificador.

Command Edit ) ot

Command  |UltimusPlus Prog.No Set ']

Parameter Input

Program No:

| |

or
5

UltimusPlus Prog.No Auto M

[~ Parameter Input

Command

Cancel
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Como cambiar programas 7197PCP-DIN-NX usando DispenseMotion

Puede usar el software DispenseMotion para cambiar programas de forma remota, y también para ajustar la
configuracion del programa si fuera necesario, para un controlador 7197PCP-DIN-NX conectado (usado para
controlar bombas de cavidad progresiva 797PCP o 797PCP-2K). Los programas del dosificador se configuran en el
software DispenseMotion a través del icono Pico Touch y la ventana del Controlador 7197PCP-DIN. El N.° de prog.
del 7197PCP-DIN. configurado se afiade entonces a un programa de dosificacion para implementar el programa
especificado.

NOTAS:

e Cuando conecte tanto un controlador 7197PCP-DIN-NX como un controlador PICO Touch al robot, conecte
el controlador 7197PCP-DIN-NX antes de conectar el controlador Touch y asegurese de que el controlador
7197PCP-DIN-NX se conecte de forma correcta al robot. Esto le permite hacer clic con el botén derecho en el
icono Pico Touch para seleccionar el controlador Topch o el controlador 7197PCP-DIN-NX.

¢ Para obtener instrucciones sobre la conexion del controlador 7197PCP-DIN-NX a un PC y a una red inalambrica,
consulte el anexo sobre el protocolo NX del Manual de instrucciones del controlador 7197PCP-DIN-NX.

REQUISITOS PREVIOS

O Un sistema de bomba y controlador 7197PCP-DIN-NX configurado para utilizar el protocolo NX esta
correctamente instalado y conectado al sistema de dosificacion automatizado.

Configurar programas 7197PCP-DIN-NX en el software DispenseMotion

# Clic Paso Imagen de referencia
1 e Haga clic en PROGRAMAYY, a DB CEEEERUEEE &
S continuacion, haga clic con el botén Je————— .
derecho del ratén en el icono PICO TOUCH | R
o y seleccione 7197PCP-DIN CONTROLLER - | Can
UltimusPlus 1 0 7197PCP-DIN CONTROLLER 2 (segun
7187PCP-DIN contraler 1\ corresponda) para abrir la ventana del
PR et controlador 7197PCP-DIN.
2 1P 1921681053 PORT 9000 e Introduzca la direccion IP del controlador [ 2 71977cp-0m contrter 1 S
7197PCP-DIN-NX conectado. IF 192.168.10.53 PORT 9000
* Haga clic en CONECTAR. Frogram (I~
Frogram Type Line e
RPM 1 =
Analog On © Analog Off ©
Analog 10V RPM ]
Analog OV RPM 4]
Dispense Volume (mL) = 0.00L |
Reverse % 0
Correction Factor 0.10 =
Dispense Time (ms) = || =
Density (g/cm3)3) = 0,010
Weight (g) = 0.010[
Furge RPM = 0

Continda en la siguiente pagina
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Como cambiar programas 7197PCP-DIN-NX usando DispenseMotion

(continuacion)

Configurar programas 7197PCP-DIN-NX en el software DispenseMotion (continuacion)

# Clic Paso Imagen de referencia

3 IP 192.168.10.53 PORT 9000 °
Fegrm Save Load

Program Type Line - °
RPM 1

Analog Cn © Amnalog Off ©
Analog 10V REM 0 °
Analog OV RPM 0

00lmL ©005mL © 0.05mL

Seleccione el numero de programa que desea ahadir/ajustar en el menu
desplegable PROGRAMA.

Haga clic en CARGAR. El sistema carga el programa, incluidos los ajustes
actuales del programa.

Si desea cambiar algun ajuste, haga lo siguiente:
- Realice los cambios en la ventana del Controlador 7197PCP-DIN.

- Haga clic en ENVIAR (en la parte inferior de la ventana).

Dispenge Volume (mL)=  0.001 =
Reverse % 0 E— - Haga clic en GUARDAR (junto al botén Cargar).
- mn .
E‘TF‘( o e =] Repita estos pasos para todos los programas del controlador 7197PCP-DIN-
ispense Time (ms) = = ~ . .
N o -S' L NX que desee afadir/ajustar.
Weight () = 0,010/
Purge RPM = Q = Submit
4 [ zirer on oot i =mises e Cierre la ventana.
5 e Para utilizar los programas del controlador 7197PCP-DIN-NX guardados,

vaya a “Utilizar el comando N.° de prog. de 7197PCP-DIN ajustado en un
programa” en la pagina 100.
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Como cambiar programas 7197PCP-DIN-NX usando DispenseMotion
(continuacion)

Utilizar el comando N.° de prog. de 7197PCP-DIN ajustado en un programa

REQUISITOS PREVIOS

O Un sistema de bomba y controlador 7197PCP-DIN-NX configurado para utilizar el protocolo NX esta
correctamente instalado y conectado al sistema de dosificacion automatizado.

O Los programas de 7197PCP-DIN-NX se afiaden/ajustan en la ventana del Controlador 7197PCP-DIN, tal como
se describe en el procedimiento anterior.

# Clic Paso Imagen de referencia

e Haga clic en la pestafia PROGRAMA
rogram
> N.° °

Haga doble clic en la fila de direccién donde

Cl

Aol e gl =] HolH

DE PROG DE desee implementar los ajustes del dosificador
7197PCP-DIN y seleccione N.° DE PROG DE 7197PCP-DIN
AJUSTADO AJUSTADO,
2 e En el campo N° DE PROGRAMA, introduzca el b

X > numero de programa DE 7197PCP-DIN-NX que Command  [7197PCP-DIN Prog.No Set 7|

desee utilizar. ~Parameter Input

e Haga clic en OK para guardar. Program No: |10f
NOTA: Pueden existir multiples comandos N.°
de prog. de 7197PCP ajustado en el mismo
Range 1 ~ 16

programa. Cuando el sistema cambia a un
nuevo programa de controlador, la pantalla
del controlador 7197PCP-DIN-NX también se
actualiza. Tenga en cuenta que se producen R
demoras al cambiar de programas, tanto
para el programa en ejecucién como para la
actualizacion de la pantalla del controlador.

Actualizacion de software

Para solicitar el software DispenseMotion mas reciente, vaya a la pagina web aplicable a su sistema de dosificacion
automatizado Nordson EFD y haga clic en el siguiente enlace: www.nordsonefd.com/DispenseMotion

Las instrucciones de actualizacién del software se proporcionan con los archivos de actualizacion del software.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Funcionamiento

Una vez instalado y programado el sistema, las Unicas acciones
requeridas por parte del operario son encender el sistema,
ejecutar el programa para la pieza de trabajo y apagar el sistema
al final del periodo de trabajo.

Puesta en marcha normal

A PRECAUCION
Siga los procedimientos de arranque y parada del robot que se
detallan en este manual. No hacerlo puede provocar la pérdida
de los comandos o ajustes del programa.

1. Encienda los siguientes componentes:

e Monitor

e Controlador DispenseMotion

Espere a que finalicen todos los procesos de inicio de
Windows.

2. Asegurese de que el botén de PARADA DE EMERGENCIA 2
no esta activado: Si lo esta, gire el botén en el sentido de
las agujas del reloj para desactivarlo.

DISPENSER
PURGE

START

€ fwl © EMERGENCY
TEACHPENDANT  SVCUSB sTop

3. Conecte la alimentacién del robot. 3

C}
@

Espere a que finalice el arranque del robot. Oira una serie
de pitidos y, a continuacion, el botén verde START de la
parte frontal del robot parpadeara de forma continua.

®
Ext. Control  Power Inet
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Funcionamiento (continuacion)

Puesta en marcha normal (continuacion)

4. Haga doble clic en el icono de DispenseMotion para abrir el 4 »
software de dosificacion. ‘

Dispense
Motion

5. Cuando aparezca el mensaje PULSE EL BOTON INICIO,
pulse el botén INICIO.

NOTA: Como alternativa, puede pulsar el botén verde
START del robot.

El robot mueve la cadmara hasta la posicion de inicio (0,0,0)
y el sistema esta listo.

6. Habilite el sistema de dosificacion, incluyendo el
controlador de valvula. Consulte los manuales de los
equipos de dosificacion segun sea necesario.

Ejecucion de un programa
1. Abra el archivo de programa para su aplicacion.

; - ; Botén de
2. Coloque correctamente la pieza en la superficie de trabajo. PARADA DE

3. Pulse el botdn INICIAR en el panel frontal del robot EMERGENCIA

[o}

haga clic en EJECUTAR ‘-‘ en el monitor.

4. Cuando sea necesario, consulte los manuales del sistema
de dosificacion para rellenar el dosificador.

5. En caso de emergencia, pulse el boton de PARADA DE

EMERGENCIA. II\?IOCtS:R
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Funcionamiento (continuacion)

Ejecutar un programa escaneando un codigo QR

REQUISITOS PREVIOS

O El escaneado de codigos QR esta activado. Consulte “Anexo D, Configuracion de escaneo de codigos QR” en la
pagina 159 para habilitar el escaneo de codigos QR.

O Hay un codigo QR presente en la superficie de trabajo del robot y esta asociado con un programa. Consulte
“Anexo D, Configuracion de escaneo de cédigos QR” en la pagina 159 para asociar un cédigo QR con un
programa.

1. Coloque correctamente la pieza en la superficie de trabajo.

2. Pulse el boton INICIAR en el panel frontal del robot o haga clic en EJECUTAR en el monitor.

El sistema se mueve paso a paso hasta la ubicacion predefinida en la que se encuentra instalado un codigo
QR, escanea el codigo QR, abre el programa asociado y ejecuta el programa.

Ejecutar un programa escaneando un codigo de barras

REQUISITOS PREVIOS
O Se establece un cédigo de barras para la pieza de trabajo (en la propia pieza o en un documento de referencia).

O El escaner de cédigo de barras Nordson EFD se conecta a un puerto USB del controlador DispenseMotion.
Consulte “Escaner de cédigos de barras” en la pagina 107 para conocer el numero de pieza.

O El escaneado de cédigos de barras esta activado y configurado, y cada cédigo de barras esta asociado
a un programa bloqueado. Consulte “Anexo E, Configuracion del escaneado de cédigos de barras” en la
pagina 162.

1. Coloque correctamente la pieza en la superficie de trabajo.
2. Utilice el escaner de codigos de barras para escanear un cédigo de barras.

3. Pulse el boton INICIAR en el panel frontal del robot o haga clic en EJECUTAR en el monitor.

El sistema se abre y ejecuta el programa asociado.

Pausa durante un ciclo de dosificacion

Pulse INICIAR en cualquier momento para pausar el sistema durante un ciclo de dosificacion; se detiene en su
posicion actual.

NOTA: Si el sistema esta en pausa cuando el dosificador estd abierto, la integridad del patrén se vera
comprometida.

Purgado del sistema
Para purgar el sistema, pulse el botén de PURGA DE DOSIFICADOR.

NOTA: Puede configurar el sistema para que realice la purga automaticamente. Consulte “Cémo configurar la purga
automatica, los limites de ciclo de programa o los limites de vida util de los fluidos” en la pagina 89.

Actualizacion de offsets

Tem x| Tras ejecutar un programa repetidas veces durante varias horas, haga clic en DETECCION DE AGUJA Z

(sistemas con deteccion de punta) o AJUSTE DE AGUJA XY (sistemas sin deteccion de punta) para
actualizar el sistema a fin de compensar los cambios de minutos que se pueden producir durante largos
periodos de funcionamiento.

Consulte “Cémo responde el sistema a una Deteccién de aguja Z o un Ajuste de aguja XY” en la
pagina 60 para acceder a una descripcion detallada de la respuesta del sistema a la selecciéon de un
Ajuste de Aguja XY.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Funcionamiento (continuacion)

Apagado normal
1. Si es necesario, guarde los programas activos.

2. (Opcional) Haga una copia de seguridad de los programas
editados en un disco duro externo o una unidad USB.

3. Haga clic en SYSTEM SETUP (CONFIGURACION
DEL SISTEMA) > EXIT (SALIR) para cerrar el software 3
DispenseMotion. Si se le pide que guarde un archivo,
seleccione YES (Si) o NO.

4. Apague el controlador DispenseMotion:

e En Windows 7: Haga clic en INICIO (Icono de Windows) >
APAGAR.

e En Windows 10: Haga clic en INICIO (Icono de Windows)
> ENCENDIDO > APAGAR.

Espere hasta que el controlador se apague y el monitor
muestre SIN SENAL.

5. Apague los siguientes componentes:

e Monitor
e Controlador DispenseMotion

6. Desconecte la alimentacion del robot. 6

&
Ext. Control Power Inlet _‘

7. Consulte los manuales de los sistemas de dosificacion para
conocer cualquier instruccion de apagado especial.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Numeros de Referencia

# Ref. # Ref. Europea* Descripcion

7360856 7361349 Robot, E2V, 150 /200 / 50 mm

7360857 7361350 Robot, E3V, 250 / 300 / 100 mm
! 7360858 7361351 Robot, E4V, 350 / 400 / 100 mm

7360859 7361352 Robot, E5V, 450 / 500 / 150 mm

7362103 7362104 Robot, E6V, 570/ 500/ 150 mm

*Conforme a las normativas europeas de seguridad.

Accesorios

Recintos de seguridad

AT Los recintos de seguridad protectores Nordson EFD se integran de facilmente en sus sistemas
1;__ L},‘ de dosificacién automatizados. Equipados con controles de dosificacion externos, una cortina
| W || deluz de seguridad y una caja de control eléctrica interna y pasos para cables para una

||

instalacion mas rapida y segura, estos recintos Certificados CE también cumplen la directiva
de la UE en materia de maquinaria 2006/42/CE.

# Referencia | Descripcion Modelos de robot compatibles
7362738 Recinto de seguridad pequefio
7362766 Recinto de seguridad pequefio, E2V, E3V
Europa
7362739 Recinto de seguridad grande
E4V, E5V, EBV
7362767 Recinto de seguridad grande, Europa

Cables para armarios de seguridad:
a. Cable de alimentacion del
monitor, 5 m (16,4 pies) a
7363719 b. Cable de monitor VGA, 5 m
(16,4 pies)
c. CableY de 5 m (16,4 pies) para b
robot Puerto de E/S, 25 pines

Cables de salida preconfigurados

Art. # Referencia | Descripcion
7360551 Cable estandar para conectar el dosificador al robot
7360554 Cable de inicio de tension dual para conectar hasta dos dosificadores/

controladores al robot

Cable de conector dual para conectar hasta dos controladores PICO

7360558 Touch al robot

Cable de conector Unico para conectar un controlador Liquidyn V200

7362373 al robot
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Accesorios (continuacion)

Placas de fijacion
Todas las placas de fijacidon para robots incluyen cinco localizadores de bordes y cuatro soportes de nivelacion.

Art. # Referencia Descripcion
7028276 Placa de fijacion 200 mm
7028277 Placa de fijacion 300 mm
7028278 Placa de fijacion 400 mm
7028279 Placa de fijacion 500 mm

Caja de inicio/parada

El accesorio de caja de inicio/parada facilita las conexiones de entrada/salida para funciones remotas, como
un botén de parada de emergencia o arranque. Consulte “Ejemplo de conexiones de salida / entrada” en la
pagina 117.

Art. # Referencia Descripcion

Caja accesoria de inicio/parada y comprobador de E/S, estandar

El comprobador de E/S permite a un usuario/programador simular

7363285 bien (1) sefiales de entrada de dispositivos externos o bien (2) salidas
de la automatizacién antes de la instalacion de cualquier dispositivo
externo.

7360865 Caja accesoria de inicio/parada, UE

Kit de expansion de E/S

Este kit amplia la capacidad de E/S del robot de 8 entradas / 8 salidas a 16 entradas / 16 salidas.

Art. # Referencia Descripcion
\ =
< @f/f 7360866 Accesorio para robot, ampliacion de E/S, 16 entradas / 16 salidas

Detector de punta

El detector de punta opcional le permite actualizar automaticamente los offsets XY vy la altura Z haciendo clic en
Deteccion de aguja Z. El botén Deteccidn de aguja Z esta presente solo en sistemas con un detector de punta).
Consulte “(Solo sistemas xV con un detector de punta) Configuracion del detector de punta” en la pagina 95, para
configurar el detector de punta.

Art. # Referencia Descripcion
7360893 Kit de accesorios del detector de punta, serie EV, RV
l Kit de accesorios para montaje superior/inferior
/ [ ] 7363940 Este kit le permite montar el detector de punta en el centro de la placa
o /3,/, base del robot, bien encima o debajo de la placa, para facilitar el uso
' /5,2; de agujas multiples u otras aplicaciones.
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Accesorios (continuacion)

Sensor de altura

El sensor de altura opcional puede detectar cualquier variacion en los valores de programa originales de la altura Z
entre dos piezas de trabajo. Si la altura Z cambia, el sistema detecta el nuevo valor de altura Z y ajusta el programa
en consecuencia. Consulte “Anexo G, Configuracién y uso del sensor de altura” en la pagina 169 para instalar y
usar el sensor de altura.

Art. # Referencia Descripcion

§@N . 7361667 Kit de accesorios del sensor de altura, serie E/EV

Escaner de codigos de barras

Utilice este escaner de codigos de barras para ejecutar un programa escaneando un codigo de barras. Consulte
“Anexo E, Configuracion del escaneado de cédigos de barras” en la pagina 162 para mas detalles.

Art. # Referencia Descripcion

7364357 Kit, escaner de codigos de barras USB

Clave de software OptiSure

El software de inspeccion optica automatizada (AOI) OptiSure de Nordson EFD esta disponible dentro del software
DispenseMotion actual como un complemento opcional. La funcion AQOI inspecciona los anchos y los diametros de
los depdsitos de fluido con una certeza excepcional y establece si se han cumplido los requisitos de dosificacion.
La funcion OptiSure también incluye funciones avanzadas para incrementar las imagenes de marca a fin de que
sean mas faciles de encontrar por el sistema.

Art. # Referencia Descripcion

7365229 Clave de software, inspeccién 6ptica automatizada OptiSure (AOI)

www.nordsonefd.com/es espanol@nordsonefd.com +34 963 132 243 Contamos con una red mundial de ventas y servicio para los sistemas dosificadores de Nordson EFD. 107



Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Accesorios (continuacion)

Abrazaderas de montaje
NOTA: Estos soportes se instalan segun sea necesario en el soporte de extension.

Art. # Referencia | Descripcion # Referencia | Descripcion
Abrazadera de Conj_unto de valvula
montaje para las de cierre y soporte

7362177 . oo 7365933 para la herramienta
vélvulas Liquidyn . I
P-Jet y P-Dot de dispensacion
Equalizer™ 2K
T Soporte para la
Abrazadera de vision C, )
7360609 sencilla de la serie EV 8?32%232:(';%5
7364040 abrazaderas para
cables y tres puertos
de aire).
Conjunto de valvula
7365000 de cierre y soporte
para bombas
7197PCP-2K

# Ref. Descripcion

7366501

Accesorio robot, soportes para valvulas PICO Pulse, jeringas, valvulas tradicionales

Placa de
soporte
posterior

Soporte para valvulas de jetting
PICO Pulse / Pulse XP

Soporte para jeringas
Optimum™ de 3cc-70cc

Soporte para todas las valvulas con orificios de montaje (valvulas
de las series 752, 725, 741, 736, 781, 787 y 782)
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Accesorios (continuacion)

Soportes de montaje (continuacion)

# Ref. Descripcion
7366502 Accesorio para robot, soportes para valvulas xQR41 / xQR41V, bombas 797PCP / 797PCP-2K,
valvulas 794 / 794-TC, valvulas 754, herramienta de dosificacion de alta presion HPx™

Soporte para vélvulas de las
series 794 / 794-TC

Soporte para

valvulas de la 1%

serie 754 y la
herramienta de
dosificacion de alta
presion HPx

Placa de
soporte
posterior

Soporte para valvulas de las
series xQR41 / xQR41V

Soporte para 797PCP
(bomba simple)

Soporte para 797PCP-2K
(bombas de dos componentes)

Herramientas y suministros

Para las piezas de repuesto, consulte el Manual de piezas de repuesto y mantenimiento de los sistemas de
dosificacion automatizados, disponible en el siguiente enlace: www.nordsonefd.com/ES/RobotService.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Datos técnicos

Dimensiones del robot

A

<
<

hordson

Y

Dimensione E2V E3V E4V E5V E6V

A% (ancho) 503 mm (20") 603 mm (24") 703 mm (28") 803 mm (32") 923 mm (36")
B (alto) 556,5 mm (22") 644 mm (25") 644 mm (25") 814 mm (32") 814 mm (32")
Co (fondo) 410 mm (16") 6155mm (24" | 817,5mm(32") | 1019 mm 40") | 1019 mm (40"

muestra).

(La dimensioén A incluye el controlador DispenseMotion (105,5 mm/4").
@Con el controlador de luz opcional (no se muestra), afiada 70,5 mm (3").
®La medicion de la profundidad se realiza con la placa de fijacion empujada completamente hacia delante o hacia atras (no se

Plantilla de orificios de montaje de los pies del robot
Use estas dimensiones para taladrar los orificios de montaje para los pies del robot.

A

£

@

4 x M5 orificios cénicos

@

O

Dimensione E2V E3V E4V E5V E6V
A 302 mm 400 mm 500 mm 500 mm 500 mm
(11,88") (15,75") (19,69") (19,69") (19,69")
B 300 mm 410 mm 510 mm 510 mm 510 mm
(11,81") (16,14") (20,08") (20,08") (20,08")
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Dimensiones de la placa de trabajo

Las dimensiones de la placa base varian en funcion del modelo de robot. Puede utilizar la placa base como

superficie de trabajo o afadir una placa de fijacion opcional.

Placa de trabajo E2V

NOTA: Las dimensiones se indican en pulgadas [milimetros].

6X .79

5.91
= [150.00]

[20.00]

2X .79
[20.00]

21X M4X0.7 - 6

!

—

2.36
[60.00]

H THRU ALL

Placa de trabajo E3V-E5V
NOTA: Las dimensiones se indican en pulgadas [milimetros].

4X 1.57
[40.00]

3X 1.57
[40.00

7.48

= [190.00]

[150.00]

20X M4X0.7 - 6H THRU ALL
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Dimensiones de la placa de fijacion
NOTA: Las dimensiones se indican en pulgadas [milimetros].

Placa de fijaciéon 200 x 200 mm

Montaje del sensor de s [zgfgo] .
altura (M4) ’

Montaje de detector
= de punta
o_ 1° o 8 o o o

o o [ o o o

? -
o o o o o 8.00

+ o o o
1.58 TYP I
[40.01] ‘ H
] o o
b ™

[

Localizador de
bordes utilizado
M4 x 0.7 TYP como esquina

1.00

. Montaje del robot
[25.40]

—— ..

158 TYP
- ™ [40.01]

0.25
[6.35]

H e @

Placa de fijaciéon 300 x 300 mm

Montaje del sensor de Montaje en robot
altura (M4) (sin sensor de altura)

Montaje del robot (con

Montaje de detector
sensor de altura)

de punta
=3 nC o ° o]
] 5.118 o’ N
[130.00]
o o o o
|
158 TYP ® [310240&]
{ [40.01] ° SL° e '
0.787 :
[2000] . 075 o ° o ° o o o o
[19.05] ®
1 ° ° ° ° ° ° ® Localizador
‘ de bordes
il A S N utilizado como
= esquina
[13'32] R I M4 x 0.7 TYP
158 TYP
" [40.01]
12.00

0.25 — -

[6.35] [304.80] i
]—‘f "-'J=L o) o] o} 1o} l—“

0.50
[12.70]
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Dimensiones de la placa de fijacion (continuacion)
NOTA: Las dimensiones se indican en pulgadas [milimetros].

Placa de fijaciéon 400 x 400 mm

e N E— —_——
Montaje del sensor de [406.40]
altura (M4)
~ Montaje de detector
] ° o % ° ° ° ° ° ° ° ° de punta
I : T T 1e00
158 TYP g o o o |[408.40]
[40.01] . . e .
o 1.25
[ [31.75] ° L
I ‘ .. Localizador de
P N 3 bordes utilizado
—ﬁ como esquina
1.25 M4 x 0.7 TYP
[31.75] ™ [
158 TYP Montaje en robot (sin sensor de altura)
[40.01] Montaje del robot (con
0.25 sensor de altura)
[6.35] ‘
| —y ry ry ry a—)
% 0.50
[12.70]
Placa de fijaciéon 500 x 500 mm
20.00
e S
Montaje del sensor de [508.00]
altura (M4)
L os e A Montaje de detector
e o s & o = e e o e o de punta
o e e .o e 20.00
158 TYP ... .. [508.00]
[+0.01] ... ..
100 . . . . .
[ [25.40]
: AN Localizador
% 1.00 M4 X07TYP de bordes
[25.40} — - - Montaje en robot (sin sensor  4i1i-2 46 como
de altura) esquina
158 TYP Montaje del
[40.01] - robot (con

sensor de altura)

633 7
5y Bl

ry ry ry = ry ry =Y

0.50
[12.70]
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Dimensiones de la placa de fijacion (continuacion)
NOTA: Las dimensiones se indican en pulgadas [milimetros].

Localizadores de bordes y soportes nivelantes

Todas las placas de fijacidon para robots incluyen cinco localizadores de bordes y cuatro soportes de nivelacion.

Localizador de

bordes
ey N Soportes
0.50 nivelantes

[12.70]
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Datos técnicos (continuacion)
Diagramas de cableado

Puerto de dosificacion

Puerto de control ext.

NOTAS:

e Las entradas no son sensibles a la polaridad.

N° Clavija | Descripcion Tension maxima Corriente maxima
1 NOM (normalmente abierto) 125 VAC 15A
2 COM (comun) 250 VAC 10A
3 EARTH (tierra) 28 VDC 8A
+24V
1
Pin 1
Relé < b\ T Pin 3
Pin 2 2

e El accesorio de caja de inicio/parada facilita las conexiones de entrada/salida a este puerto. Consulte “Caja de

inicio/parada” en la pagina 106 para obtener el nUmero de pieza.

N° Clavija | Descripcion

Tierra

Sefal de inicio

Potencia del motor

Movimiento inactivo

Ejecucion / Instructor.

Parada de emergencia

Njfojoa|h|WO|IN|=

Parada de emergencia
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Datos técnicos (continuacion)

Puerto E/S

NOTAS:
e |as salidas tienen una potencia nominal de 125 mA.

¢ |asalida de +24 VDC de cortesia tiene una potencia nominal de 3.0 Amp.

N° Clavija | Descripcion N° Clavija | Descripcion N° Clavija | Descripcion
1 Entrada 1 10 No conectada 19 Salida 6
2 Entrada 2 11 GND 20 Salida 7
3 Entrada 3 12 GND 21 Salida 8
4 Entrada 4 13 GND 22 No conectada
5 Entrada 5 14 Salida 1 23 No conectada
6 Entrada 6 15 Salida 2 24 +24 VDC
7 Entrada 7 16 Salida 3 25 +24 VDC
8 Entrada 8 17 Salida 4
9 No conectada 18 Salida 5
1 13

. @ © 66 6 06 66 66 66 66 66 6 ¢ o .

@ & © ¢ &6 6 ¢ 66 6 ¢ 6 o

14 25
+24V +24V
L Pin 25
— Entrada X Salida X
-—_
—
i Pin 13
Esquema de entradas Esquema de salidas
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Datos técnicos (continuacion)

Ejemplo de conexiones de salida / entrada

Puede usar el Puerto E/S y el Puerto de control Ext. en la parte posterior del robot para conectar una serie de
entradas y salidas. También se incluye un conector de repuesto con el sistema. El esquema siguiente muestra
ejemplos tipicos de conexiones de entradas/salidas a un robot.

Entradas Salidas
ImT T I TS T
| | Robot pnia | [/ !
Robot ' I I Puerto E/S — AW —
Puerto E/S Pin 25 ! | Salida! - ——————— |
+24VDC  ~ 77T, - LED 1
Swi Pin 11
Pin 1 Tierra
Entrada 1
Robot Pin 15 424V In . .
Dispositivo
Robot . Puerto E/S
Puerto E/S Pin 2 PLC Output (+24V) uerto Salida 2
Entrada 2 PLC
Pin 11 Tierra
Pin 11 PLC Ground Tierra
Tierra

Las salidas tienen una potencia nominal de 125 mA.

Dispositivo externo alimentado por el robot

Robot : ) -
Puerto E/S Pin 24 Dispositivo
+24VDC
Pin 11
Tierra

La salida de +24 VDC de cortesia tiene una
potencia nominal de 3.0 Amp.

Conexiones de inicio y parada de emergencia (ESTOP) a puerto de control ext.

| |

| |

Puerto de X | |
Pin 2 | |

control ext.

Sefial de
inicio
Pin 1
Tierra

Puerto de .
control ext. Pin 6
Paradade -————- =
emergencia
Pin 7
Parada de
emergencia
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Anexo A, Referencia de funcién de comandos

Este manual proporciona informacién detallada para cada comando de configuracion y dosificaciéon. Los comandos
estan colocados por orden alfabético.

Las reglas siguientes se aplican a todos los comandos:

¢ Un comando est34 activo hasta que es sustituido por otro comando.

e La configuracion de los comandos sustituye a la configuracion del sistema.

7197PCP-DIN Prog. No. Set (El N.° de prog. del 7197PCP-DIN ajustado)

Clic Funcion

Haga doble | Cambia el nimero de programa de un controlador 7197PCP-DIN-NX conectado y utiliza los ajustes de

clicenla programa especificados. Consulte “Cémo cambiar programas 7197PCP-DIN-NX usando DispenseMotion” en la

direcciéon y pagina 98 para acceder a instrucciones a detalladas sobre cémo utilizar este comando.

selecmonel Parametro Descripcion

en el menu

desplegable | Program Establece el nimero de programa del controlador 7197PCP-DIN-NX (1-10) en abrir o cambiar.
No (N.° de
programa)

Acceleration (Aceleracion)

Clic

Funcioén

Controla la aceleracion o deceleracion del robot de punto a punto (ptp) o a lo largo de una ruta continua (cp). En
general, el valor de este parametro esta inversamente relacionado con la aceleracién del robot.

Parametro Descripcion
O:ptp 1:cp Conmuta el control de aceleracién entre punto a punto (ptp) o ruta continua (cp).
Valor Ajusta la tasa de aceleracion o deceleracion de punto a punto o en una ruta continua.

Intervalo: 20-600 (mm/s?)

Arc Point (Punto de arco)

Clic

Funcion

Registra la ubicacion XYZ actual como un Punto de arco. Los Puntos de arco dosifican fluido a lo largo de una

ruta en arco.
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Anexo A, Referencia de funcién de comandos
(continuacion)

Backtrack Setup (Configuracion de retorno)

Clic

Funcion

Ajusta el modo en que la punta dosificadora se eleva al final de la dosificacion de linea. Esto resulta util con
los fluidos de alta viscosidad o fibrosos para controlar dénde cae la cola del fluido. Las ilustraciones en la
pagina siguiente proporcionan una representacion visual de las selecciones de la Configuracion de retorno.

NOTA: La Configuracion de retroceso es sélo para lineas, no para arcos ni circulos.

Parametro

Descripcion

Longitud de retorno
(Backtrack Length)

La distancia recorrida por la punta dosificadora en sentido contrario al punto de Fin de
linea.

Hueco de retorno

La distancia a la que la punta dosificadora se eleva cuando se desplaza en sentido

(Backtrack Gap) contrario al punto de Fin de linea. Este valor debe ser inferior al valor de Distancia de
seguridad Z para dicho punto.
Velocidad de Velocidad a la cual la punta dosificadora avanza bien (1) hacia atras y arriba a lo largo

retorno (Backtrack
Speed)

de la ruta de retroceso para invertir la direccion tras la dosificacion de linea o (2) hacia
adelante y arriba en un angulo tras la dosificacion de linea.

Tipo (Type)

0 o en blanco (Normal) — La punta dosificadora se desplaza en linea recta hasta la altura
introducida en Hueco de retorno.

1 (Atrés) — La punta dosificadora se desplaza hacia atras en un angulo durante la
distancia y hasta la altura introducida en Longitud y Hueco de retorno.

2 (Cuadrado Atras) — La punta dosificadora se desplaza hacia arriba y luego hacia atras
durante la distancia y hasta la altura introducida en Longitud y Hueco de retorno.

3 (Adelante) — La punta dosificadora se desplaza hacia adelante en un angulo durante la
distancia y hasta la altura introducida en Longitud y Hueco de retorno.

4 (Cuadrado Adelante) — La punta dosificadora se desplaza hacia arriba y luego hacia

adelante durante la distancia y hasta la altura introducida en Longitud y Hueco de retorno.
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Anexo A, Referencia de funcién de comandos
(continuacion)

| Backtrack Setup (Configuracion de retorno) (continuacion)

0 o en blanco (Normal)

Hueco de retorno
o T#z

1 (Atras)

B—Pp

‘\ #2
p— '
\ Hueco de] retorno

| _Largode
retorno

2 (Cuadrado Atras)
MT

‘_

#1 b #ZT Hueco de retorno

Largo de
I retorno

3 (Adelante)

M » #2 Al »
T
/ Hueco dle retorno

Largo de
retorno
4 (Cuadrado Adelante)
0 [ T
—>
T
#HM—p ?#2 Hueco de retorno
1
Largo de
retorno

llustraciones de ejemplo de la configuracion del retorno
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Anexo A,

Referencia de funcion de comandos

(continuacion)

Block Initialize

(Inicializar bloque)

Clic

Funcion

Haga doble clic
en la direccion
y seleccione

en el menu
desplegable

Use Inicializar bloque para especificar que el sistema deberia utilizar los mismos puntos seleccionados en
la ventana Ejecutar seleccion de bloque. Consulte “Cémo deshabilitar la dosificacion para piezas de trabajo
especificas en una matriz” en la pagina 74 para mas detalles.

Call Pattern (Llamada de patrén)

Clic

Funcidn

Haga doble clic
en la direccion
y seleccione

en el menu
desplegable

Provoca que el sistema dosifique en un patrén igual a otro patrén en el programa, pero en la ubicacion en
el programa donde tiene lugar el comando Llamada de patrén. El patron llamado debe tener una Etiqueta
asignada al mismo. El sistema deja de dosificar el patrén llamado cuando alcanza el comando Fin de
patrén.

Nordson EFD recomienda utilizar un comando de Punto ficticio para facilitar el uso de este comando. El
primer comando Punto ficticio después del comando Llamada de patrén de etiqueta se utiliza como punto
de referencia. Si el Punto ficticio se establece en 0, 0, 0, los comandos que siguen al comando Punto ficticio
permaneceran en sus coordenadas exactas. Si el comando Punto ficticio se establece en 50, 50, 10, a las
coordenadas de los comandos que siguen al comando Punto ficticio se les aplicara un offset de 50, 50 y 10.

D:\Save\call pattern.SRC

20 Dispense Dot
21 End Patten

A Command 1 2 3 4 5 6 =
1 Dispense End Setu 100 100 2
2
3 Label 1
4 Find Mark 242.326 202.349 10.261 9
5 Call Pattern 202.379 18657 11237 3
6
7 Find Mark 292.78  200.181 12484 41
8 Call Pattern 252.833 184.402 11327 3
9 Step & RepeatX 0 18 1 7 2 10001 =
10 End Program
ih
12 /IDISPENSE
13 Label 3
14  Dummy Point 0 0 0 0
15 ZClearance Setup 3 0
16 Line Speed 5
17 Line dispense Setu 0.4 0 0.3 0 o] 0
18 Circle 140.185 147.447 82545 365 0 375 4
19 Dispense DotSetu 4 0 0

140.185 197.93  82.545

Ejemplo de un programa que incluye un comando Llamada de patrdn

Call Pico Touch Parameter (Chamar os parametros pico touch)

Clic

Funcion

Haga doble clic
en la direccién
y seleccione

en el menu
desplegable

Abre el archivo *.pico especificado e implementa la configuracién de pardmetros contenida en el mismo.
Consulte “Como ajustar los parametros PICO usando DispenseMotion” en la pagina 91 para acceder a
instrucciones detalladas sobre cémo utilizar este comando.
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Call Return (Llamada de retorno)

Clic Funcién

Haga doble | Se utiliza junto con Llamar a subrutina para devolver el programa a la direccion que ocurre justo después de un
clicenla comando Llamar a subrutina.

direccion y
seleccione
en el menu
desplegable

Call Subroutine (Llamada de subrutina)

Clic Funcion
Haga doble clic Una subrutina es un conjunto de comandos ubicado después del fin de un programa. La Llamada de
en la direccion subrutina provoca que el programa salte hasta la subrutina en una direccion especificada y seguidamente
y seleccione ejecute los comandos en dicha direccion. Cuando se alcanza el comando Llamada de retorno (en el interior
en el menu de la subrutina), el programa contintia en la direccién que inmediatamente sigue al comando Llamada de
desplegable subrutina. La Llamada de subrutina es muy Util para repetir un patrén en cualquier lugar de una misma pieza

de trabajo (en contraposicion al comando Paso y repetir, en el cual un patrén se repite en piezas de trabajo
independientes dispuestas en lineas rectas y a distancias fijas entre si).

A Command 1 2 3 4 5 6
1 Dispense Dot Setu 0.1 0 0
2 Line dispense Setu 0.2 0 0 0 0.1 0.1
3
4 Line Start 63224 22953 825
5 Arc Point 63282 22812 825
6 Line Passing 63424 22753 825
7 Call Subroutine 100
8
9 Line Passing 65.274 22,753 825
10  Arc Point 65415 22812 825
11 Line End 65474 22953 825
* 12 End Program
13  Label 100
14 Dispense Dot 64 23 825
15 Dispense Dot 64.145 23 825
16 Dispense Dot 64.25 235 825
17 CallReturn
18

Ejemplo de un programa que incluye un comando Llamada de subrutina
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Circle (Circulo)

Clic Funcion

Parametro

@ Registra un circulo con el centro del circulo en la ubicacion XYZ actual.

Descripcion

Diameter
(Diametro)

El diametro del circulo (en mm)

Start Angle
(Angulo de
inicio)

El angulo (en grados) desde el centro del circulo donde empieza el inicio del circulo. El ajuste
predeterminado (0 grados) equivale a la posicion 3:00.

Predeterminado: 0 (grados)
Rango: 0 a 360

NOTAS:

e Puede introducir un valor negativo. Por ejemplo, si introduce -90, el punto de inicio de circulo
serd la posicion 12:00.

e También puede introducir un valor superior a 360, pero si lo hace, el robot compensa el valor
mas alto. Por ejemplo, si introduce 400, el punto de inicio de circulo se iniciara en la marca
de los 40 grados.

Total Degree
(Grados
totales)

El angulo (en grados) después del valor Angulo de inicio en el cual se detiene la dosificacion.
Predeterminado: 0 (grados)
Para dosificar en sentido antihorario, introduzca un valor negativo.

NOTA: Puede introducir un valor superior a 360. Por ejemplo, si introduce 720, la cabeza del eje
Z realizara un bucle doble.

Circle 3 Point (Circulo 3 puntos)

Clic

Funcion

Haga doble clic
en la direccion
y seleccione

en el menu
desplegable

Se utiliza en combinacién con el comando Ejecucién de circulo, cuando un circulo es demasiado grande
para ajustarse a la pantalla Vista secundaria (en modo CCD). Se puede crear un circulo mas grande
introduciendo tres (3) comandos Circulo 3 puntos, uno por cada “esquina” del circulo. El sistema utiliza

los tres comandos Circulo 3 puntos para calcular la circunferencia al completo del circulo. El comando
Ejecucion de circulo indica dénde se inicia el circulo y cuantos grados tendra. La secuencia correcta de los
comandos es: tres (3)Circulo 3 puntos seguidos de un comando (1)Ejecucién de circulo.
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Circle Run (Ejecucion de circulo)

Clic Funcion

Haga doble clic Se utiliza en combinacion con el comando Circulo 3 puntos, cuando un circulo es demasiado grande para

en la direccion ajustarse a la pantalla Vista secundaria (en modo CCD); ajusta angulo de inicio y los grados totales del

y seleccione circulo grande.

en el meni Parametro Descripcion

desplegable
Start Angle El angulo (en grados) desde el centro del circulo donde empieza el inicio del circulo. El
(Angulo de ajuste predeterminado (0 grados) equivale a la posicion 3:00.
inicio)

Predeterminado: 0 (grados)
Intervalo: 0 a 360

NOTAS:

e Puede introducir un valor negativo. Por ejemplo, si introduce -90, el punto de inicio de
circulo sera la posicion 12:00.

e También puede introducir un valor superior a 360, pero si lo hace, el robot compensa el
valor mas alto. Por ejemplo, si introduce 400, el punto de inicio de circulo se iniciara en la
marca de los 40 grados.

Total Degree | El angulo (en grados) después del valor Angulo de inicio en el cual se detiene la
(Grados dosificacion.

totales) Predeterminado: 0 (grados)

Para dosificar en sentido antihorario, introduzca un valor negativo.

NOTA: Puede introducir un valor superior a 360. Por ejemplo, si introduce 720, la cabeza
del eje Z realizara un bucle doble.

Clear (Borrar)
Clic Funcion

Haga doble clic Apaga la salida especificada (Out 1 a Out 8) en las coordenadas especificadas.

en la d|r§CC|on Parametro Descripcion
y seleccione
en el menu Delay El tiempo que espera el dosificador en las coordenadas especificadas antes de apagar la
desplegable (Demora) salida especificada (en segundos).
Port(1~8) 0: Deshabilitado
(Puerto (1~8)) | 1-8: La salida (Out 1 a Out 8) para apagar

Dispense Dot (Punto de dosificacion)

Clic Funcion
Registra la ubicacién XYZ actual como un Punto de dosificacion.
é
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Dispense Dot Setup (Configuraciéon de Punto de dosificacion)

Clic Funcion
'@ Ajusta como dosifica el sistema un punto de fluido.
. Parametro Descripcion

Valve On Time El tiempo que permanece abierto el dosificador (en segundos).
(Tiempo de
encendido de)
Dwell Time El retardo (en segundos) que se produce al final de la dosificacion para permitir que la
(Tiempo de presion se ecualice antes de que la punta se desplace hasta el punto siguiente.
parada)
Head Time Tiempo de demora (en segundos) que se produce al inicio de la dosificacion.

(Tiempo previo)

Dispense End Setup (Configuracion de Fin de dosificaciéon)

Clic Funcion

1 T Tras dosificar un punto o linea, suele ser necesario elevar la punta una pequefia distancia a baja velocidad.
i Esto permite que el flujo de fluido se corte de forma limpia de la punta a fin de evitar errores de aplicacién. Los
= parametros de la Configuracion de Fin de dosificacion afectan a la distancia y la rapidez a la que se eleva la

punta tras la dosificacién.

Parametro Descripcion

Retract Low Speed La velocidad (en mm/s2) a la que la punta se eleva tras la dosificacion.

(Velocidad de Rango: 0-150 mm/s
retroceso baja)

Retract High Speed Una vez que la punta se eleva tanto como se especifica en la Distancia de retroceso y a
(Velocidad de la velocidad indicada por Velocidad de retroceso baja, la punta sigue elevandose hasta
retroceso alta) alcanzar la Distancia de seguridad Z a la velocidad (en mm/s) especificada por este
ajuste. El propdsito de especificar una Distancia de seguridad Z es permitir que la punta
se eleve lo suficiente para evitar cualquier obstaculo que se pudiera encontrar de camino
hacia el punto siguiente.

Rango: 0-150 mm/s

Retract Distance La distancia (en mm) que la punta se eleva tras la dosificacion.
(Distancia de
retroceso)
P
Velocidad de

retroceso alta hasta
altura de distancia
de seguridad Z

Distancia de
retroceso a
Velocidad de
\___ retroceso baja
.

llustracion de ejemplo de la Configuracion de Fin de dosificacion

Distancia de
seguridad Z

www.nordsonefd.com/es espanol@nordsonefd.com +34 963 132 243 Contamos con una red mundial de ventas y servicio para los sistemas dosificadores de Nordson EFD.

125



Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Anexo A, Referencia de funcién de comandos
(continuacion)

Dispenser Off / Dispenser On (Dosificador Off / On)
Clic Funcion

E “ Solo para los comandos Inicio de linea, Paso de linea y Fin de linea, apaga o enciende el dosificador en la
o

direccion actual.

NOTA: Este comando resulta Util cuando desea apagar (desactivar) la dosificacion durante una parte

de una linea. Para hacerlo, establezca los puntos de inicio y fin donde desee que la linea se desactive vy,
seguidamente, inserte un comando Dosificador Off entre esos puntos. Cuando desea que la linea esté
activa, inserte un comando Dosificador On entre esos puntos. A continuacién, se muestra un programa de
ejemplo y el patrén resultante.

D:\Save\DispenserOn&OffExample.SRC

A . Command 1 2 3 m
Y 1 ZClearance Setup 1 1 E
2 Line Speed 10 NOTA: Esta imagen es la Vista de
‘3 ruta real del programa de ejemplo
14 Line Stant 243936 161172 72.167 mostrado.
5 Line Passing 251.667 161.172 72167
6 Line Passing 25817  169.261 72.167 \ﬂ
|7 Line Passing 251.923 178477 72167
8 Line Passing 251.923 186.362 72.167
9 Line End 241581 186.362 72.167
110 —_
11 End Program
Programa original y la Vista de ruta correspondiente
D:\Save\DispenserOn&OffExample.SRC
A Command 1 |2 |3
|1 Z Clearance Setup 1 1
2 Line Speed 10 NOTA: La Vista de ruta en la
3 Line dispense Setu 0.5 0 0 pantalla Secundaria NO cambiara
4 /. cuando afiade los comandos
5  Line Start 243.936 161.172 72.167 / Dosificador Off/On, tal y como se
6 Line Passing 251667 161.172 72.167 / indica en este ejemplo; esta imagen
7 Dispenser Off @ solo,es una replrest-:-.r}tacién del
'8 Line Passing 25817 169261 72167 patron de dosificacion resultante.
9 Dispenser On
10 Line Passing 2518923 178477 72167 &
11  Dispenser Off
12 Line Passing 251.923 186.362 72.167
13 Dispenser On
14 Line End 241581 186.362 72.167
15

~ |16 End Program

Programa con comandos Dosificador On/Off y un ejemplo del patron de dosificacion resultante

Dummy Point (Punto simulado)
Clic Funcidn

Registra la ubicaciéon XYZ actual como un Punto simulado. La punta dosificadora pasa a través de este punto.
..l.. Un Punto simulado resulta Gtil para evitar obstaculos en la pieza de trabajo.

Parametro Descripcion

Speed (Velocidad) La velocidad (en mm/s) a la cual la punta se acerca al punto simulado.
Intervalo: 0-150 mm/s
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Edge Adjust (Ajuste de borde)

Clic

Funcion

y seleccione
en el menu
desplegable

Haga doble clic
en la direccion

Utilizado en combinacién con Encontrar marcas cuando una pieza de trabajo presenta uno de los
problemas siguientes:

e Esquinas redondeadas muy grandes

¢ Ausencia de caracteristicas obvias para crear una imagen de marca

Consulte “Cémo usar marcas para dosificar sobre una pieza de trabajo neutra” en la pagina 80 para
acceder a instrucciones sobre cémo utilizar este comando.

End Pattern (Fin de patrén)

Clic Funcion

Haga doble cl
direccion y se

en el menu desplegable

Utilizado en tandem con la Llamada de patron para devolver el programa a la direccidon que tiene
lugar justo después de un comando Llamada de patron.

icenla
leccione

End Program (Fin de programa)

Clic Funcion
Registra la direccion actual como el fin del programa. Fin de programa mueve la punta dosificadora hasta la
END posicién inicial (0,0,0).
Fiducial Mark (Marca de referencia)
Clic Funcion

Provoca que el sistema alcance las dos marcas de referencia especificadas en el campo N° (nUmero) de cada
comando Marca de referencia. Las dos marcas de referencia se utilizan entonces por el comando Ajuste de
marca de referencia para ajustar el programa de dosificacion a fin de tener en cuenta cualquier cambio en la
orientacion entre las piezas de trabajo.

NotAs:

e Para obtener los mejores resultados, introduzca los comandos Marca de referencia antes de los comandos de
dosificacion o configuracion.

e Deben estar presentes dos comandos Marca de referencia en un programa para que el sistema realice
correctamente esta funcion de ajuste.

e Un comando Marca de referencia es diferente de un comando Buscar marca. Un comando Buscar marca se
utiliza Unicamente para comprobar la posiciéon XY de una pieza de trabajo, mientras que el comando Marca de
referencia se utiliza para comprobar la orientacién de una pieza de trabajo.

e Consulte “Acerca de las marcas” en la pagina 27, para acceder a mas informacién sobre las marcas.

Fiducial Mark Adjust (Ajuste de marca de referencia)
Clic Funcion
Haga doble | Ajusta el programa (de una pieza de trabajo a otra) para adaptarse a cualquier cambio en la orientacion XY de
clicenla una colocacién de pieza de trabajo. El sistema establece la correccion de la orientacion buscando dos Marcas
direcciéon y de referencia. Consulte “Fiducial Mark (Marca de referencia)” en la pagina 127.
seleccione
en el menu NOTAS:
desplegable

e Este comando se utiliza Unicamente en combinacion con un comando Paso y repetir.

e Deben estar presentes dos comandos Marca de referencia en un programa para que el sistema realice
correctamente esta funcién de ajuste.

e Consulte “Acerca de las marcas” en la pagina 27, para acceder a mas informacién sobre las marcas.
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Fill Area (Llenado de area)
Clic Funcion

Utilizado en combinacién con Inicio de llenado y Fin de llenado, el comando de Llenado de area rellena un
area definida de una manera concreta utilizando los parametros de Ancho y Banda especificados. Consulte las
explicaciones debajo de esta tabla para ver un ejemplo de cada tipo de Llenado de area. La secuencia correcta
de comandos para un llenado de éarea es: (1) Llenado de area, (2) Inicio de llenado, (3) Fin de llenado o (1)
Llenado de area, (2) Inicio de linea, (3) Fin de llenado

NOTA: Se puede utilizar Inicio de linea en lugar de Inicio de llenado y Fin de linea en lugar de Fin de llenado.

Parametro Descripcion (ver ilustraciones de ejemplo)

Type (Tipo) (ver abajo
un ejemplo de cada)

1. Rectangulo (ruta S)

2. Circulo (exterior a interior)

3. Rectangulo (exterior a interior)
4. Banda de rectangulo

5. Banda de circulo

6. Rectangulo (interior a exterior)
7. Circulo (interior a exterior)

Width (Ancho) La distancia (en mm) entre el centro de la gota que se dosifica y la gota que traza una
espiral junto a ella.

Band (Banda) El ancho (en mm) que debe tener el relleno completo (de un lado a otro).

Llenado de area: 1. Rectangulo (ruta S)

Este comando rellena el area definida pasando la punta hacia adelante y hacia atras a lo largo del eje X (en una ruta en S) a la
distancia de Banda especificada, mientras se mueve el eje Y la distancia de Ancho especificada tras el paso por el eje X. Después
de introducir un comando Llenado de drea rectangular, introduzca un punto de Inicio de linea en la esquina superior izquierda del
area a rellenar y un punto de Fin de linea en la esquina inferior derecha de dicha éarea.

Inicio de linea

Fin de linea

EJEMPLO: Si se introduce un ancho de 5 mm, la punta recorre la ruta siguiente:

Ancho =5 mm
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Llenado de area: 2. Circulo (Exterior a interior)

Este comando rellena el area definida moviendo la punta a lo largo de una ruta en espiral desde el exterior del circulo y hacia el
centro. Después de introducir un comando Llenado de éarea circular , mueva la punta paso a paso hasta el punto situado en el
limite exterior del circulo que desea rellenar e introduzca esa ubicacién como punto de Inicio de linea. Seguidamente, mueva la
punta paso a paso directamente a través de centro del circulo e introduzca esa ubicacién como punto de Inicio de linea.

Inicio de linea

EJEMPLO: Si se introduce un ancho de 5 mm, la punta recorre la ruta siguiente:

Width =5 mm

Llenado de area: 3. Rectangulo (Exterior a interior)

Este comando rellena el area definida moviendo la punta a lo largo de la ruta cuadrada en espiral desde el exterior del rectangulo
y hacia el centro. Después de introducir un comando Llenado de area rectangular, introduzca un punto de Inicio de linea en la
esquina superior izquierda del area a rellenar y un punto de Fin de linea en la esquina inferior derecha de dicha area.

Inicio de linea

Fin de linea

EJEMPLO: Si se introduce un ancho de 5 mm, la punta recorre la ruta siguiente:

Ancho =5 mm L
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Llenado de area: 4. Banda de rectangulo

Este comando rellena un area de banda rectangular moviendo la punta a lo largo de la ruta cuadrada en espiral desde el exterior
del rectangulo y hacia el centro. Después de introducir un comando Llenado de area Banda rectangular, introduzca un punto de
Inicio de linea en la esquina superior izquierda del area a rellenar y un punto de Fin de linea en la esquina inferior derecha de dicha
area.

Inicio de linea

Fin de linea

EJEMPLO: Si se introduce un ancho de 5 mm y una Banda de 15 mm, la punta recorre la ruta siguiente:

Banda = 15 mm

Ancho=5mm _

Llenado de area: 5. Banda de circulo

Este comando rellena el area de banda circular definida moviendo la punta a lo largo de una ruta en espiral desde el exterior del
circulo y hacia el centro. Después de introducir un comando Llenado de area Banda circular, mueva la punta paso a paso hasta
un punto situado en el limite exterior del circulo que desea rellenar e introduzca esa ubicacién como punto de Inicio de linea.
Seguidamente, mueva la punta paso a paso directamente a través de centro del circulo e introduzca esa ubicacién como punto de
Inicio de linea.

Inicio de linea

EJEMPLO: Si se introduce un ancho de 5 mm y una Banda de 10 mm, la punta recorre la ruta siguiente:

Ancho =5 mm

Banda = 10 mm
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Llenado de area: 6. Rectangulo (Exterior a interior)

Este comando rellena el area definida moviendo la punta a lo largo de una ruta cuadrada en espiral desde el centro del rectangulo
hacia el exterior. Después de introducir un comando Llenado de area rectangular, introduzca un punto de Inicio de linea en la
esquina superior izquierda del area a rellenar y un punto de Fin de linea en la esquina inferior derecha de dicha area.

Inicio de linea

Fin de linea

EJEMPLO: Si se introduce un ancho de 5 mm, la punta recorre la ruta siguiente:

Ancho =5 mm

Llenado de area: 7. Circulo (Exterior a interior)

Este comando rellena el area definida moviendo la punta a lo largo de una ruta en espiral desde el centro del circulo y hacia el
borde exterior. Después de introducir un comando Llenado de drea circular, mueva la punta paso a paso hasta el punto situado en
el centro del circulo que desea rellenar e introduzca esa ubicacién como punto de Inicio de linea. Seguidamente, mueva la punta
paso a paso directamente a través del exterior del circulo e introduzca esa ubicaciéon como punto de Inicio de linea.

Inicio de linea Fin deilinea

EJEMPLO: Si se introduce un ancho de 5 mm, la punta recorre la ruta siguiente:

Ancho =5 mm
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Fill End (Fin de llenado)

Clic

Funcion

Haga doble clic
en la direccion
y seleccione

en el menu
desplegable

Utilizado en combinacién con Llenado de area e Inicio de llenado, el comando Fin de llenado indica el final
de un comando de Llenado de area. La secuencia correcta de comandos para un llenado de area es: (1)
Llenado de area, (2) Inicio de llenado, (3) Fin de llenado.

NOTA: Se puede utilizar Fin de linea en lugar de Fin de llenado.

Fill Start (Inicio de llenado)

Clic

Funcidn

Haga doble clic
en la direccion
y seleccione

en el menu
desplegable

Utilizado en combinacién con Llenado de area y Fin de llenado, el comando Inicio de llenado indica el final
de un comando de Llenado de area. La secuencia correcta de comandos para un llenado de area es: (1)
Llenado de area, (2) Inicio de llenado, (3) Fin de llenado.

NOTA: Se puede utilizar Inicio de linea en lugar de Inicio de llenado.

Find Angle Mark (Encontrar marca de angulo)

Clic

Funcion

Haga doble clic
en la direccion
y seleccione

en el menu
desplegable

Utilizado en tandem con las Marcas de referencia para que el sistema busque cambios en la orientacion XY
de una pieza de trabajo mediante la busqueda en una zona con forma de angulo sobre la pieza de trabajo.
Si se detecta un cambio, el sistema ajusta el programa de dosificacion en consecuencia.

EJEMPLO: Si Angulo de inicio = 0 y Angulo de fin = 90, el sistema busca marcas dentro del area con forma
de angulo especificada. Si una pieza de trabajo difiere de la pieza de trabajo anterior dentro de ese area, el
sistema ajusta el programa de dosificacién en consecuencia. Si el sistema no puede encontrar las marcas
dentro del area con forma de angulo especificada, se salta la pieza de trabajo.

Parametro Descripcion

Start Angle El dangulo (en grados) al que el sistema empieza la busqueda.

(Angulo de inicio)

End Angle El angulo (en grados) al que el sistema detiene la busqueda.

(Angulo de fin)

Find Mark (Encontrar marca)

Clic Funcion
3 Provoca que el sistema busque la marca especificada campo N° (nimero) de un comando Buscar marca.
. Entonces, la marca se utiliza por el comando Ajuste de marca para ajustar el programa de dosificacion a fin de

tener en cuenta cualquier cambio en la posicion XY entre las piezas de trabajo.

NOTAS:

Solo se requiere un comando Buscar marca en un programa para que el sistema realice correctamente esta
funcion.

Un comando Buscar marca es diferente de un comando Marca de referencia. Un comando Buscar marca se
utiliza Unicamente para comprobar la posicion XY de una pieza de trabajo, mientras que el comando Marca de
referencia se utiliza para comprobar la orientacién de una pieza de trabajo.

Consulte “Acerca de las marcas”, en la pagina 26, para acceder a mas informacién sobre las marcas.
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Find Mark Group (Encontrar grupo de marcas)

Clic

Funcion

Haga doble clic
en la direccién

Si el sistema no puede localizar una Encontrar marca en un grupo de Encontrar marcas, el robot se detiene
inmediatamente y no continda la busqueda. Para utilizar este comando:

y seleccior’we ¢ Inserte un comando Encontrar grupo de marcas ajustado en 1 (activado) antes de un comando
en el menu Encontrar marca.
desplegable e Inserte un comando Encontrar grupo de marcas ajustado en 0 (desactivado) después del ultimo
comando Encontrar marca.
Ajuste Descripcion
1 Activa Encontrar grupo de marcas.
0 Desactiva Encontrar grupo de marcas.
Fixed (Fijo)
Clic Funcion

Haga doble clic
en la direccién
y seleccione

en el menu
desplegable

Se utiliza junto con el comando Punto ficticio dentro de un comando Paso y repetir como posicién para una
estacion limpia. Cuando hay un comando Fijo presente, el punto ficticio no se ve afectado por los offsets de
paso y repetir. Para utilizar este comando:
¢ |nserte un comando Fijo ajustado en 1 (activado) antes de un comando Punto ficticio y un comando
Paso y repetir.
¢ Inserte un comando Fijo ajustado en 0 (desactivado) después del ultimo comando de patrén de

dosificacion.
Ajuste Descripcion
1 Activa comando Fijo.
0 Desactiva comando Fijo.

Fixed Point (Punto fijo)

Clic

Funcion

Haga doble clic
en la direccion
y seleccione

en el menu
desplegable

Hace que el robot avance hasta las coordenadas especificadas. Un Punto fijo no se ve afectado por la
Deteccion de aguja Z ni por el Ajuste de aguja XY, pero si por los offsets Encontrar marca o Marca de
referencia.

Parametro Descripcion
Speed La velocidad a la que el robot se desplaza hasta las coordenadas del Punto fijo.
(Velocidad) Intervalo: 0-150 mm/s”

Fixture Plate (Placa de fijacion)

Clic

Funcion

Haga doble clic
en la direccién
y seleccione

en el menu
desplegable

Hace que el sistema ajuste los valores de altura Z del programa de dosificaciéon basandose en la altura
medida con precision de multiples ubicaciones en la placa de fijacién. Para introducir las medidas de altura
de la placa de fijacién en el sistema, consulte “Anexo H, Configuracion y uso de la altura de la placa de
fijacion” en la pagina 173. Para utilizar este comando:
¢ |nserte un comando de Placa de fijacion ajustado en 1 (activado) antes del primer comando de patrén
de dosificacion.
¢ |nserte un comando de Placa de fijacidn ajustado en 0 (desactivado) después del ultimo comando de
patrén de dosificacion.

Ajuste Descripcion
1 Activa comando Placa de fijacion.
0 Desactiva comando Placa de fijacion.
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Goto Address (Ir a direccion)

Clic

Funcion

Hace que el programa salte hasta la direccién especificada.

Goto Label (Ir a etiqueta)

Clic

Funcion

Hace que el programa salte hasta la direccién en el programa que contiene esa etiqueta especifica.

Height Sensor (Sensor de altura)

Clic Funcion
Haga doble | Mide la altura de un objeto en una pieza de trabajo donde se ha de colocar un punto de dosificacion; los datos
clicenla medidos se utilizan entonces para ajustar la dosificacion en consecuencia y tener en cuenta cambios en la altura
direccién y entre las piezas de trabajo.
seleccione L . . )
en el mend !:IOTA: Para acc?eder ell’esta funcion, el sensor de aI:f,ura opcpr}al debe estar instalado y conflgurado. Qonsulte?
desplegable Anexo G, Configuracion y uso del sensor de altura” en la pagina 169 para consultar toda la informacion relativa

al sensor de altura.

Image Check Count (Recuento de comprobaciones de imagen)

Clic

Funcidn

Input
—

Comprueba si el nimero especificado de imagenes se encuentra dentro de la vista de la camara:

e Si el numero de imagenes coincide con el valor del parametro Recuento, el sistema ejecuta el programa de
dosificacion.
e Si el nimero de imagenes no coincide con el valor del parametro Recuento, el programa salta a la Etiqueta
especificada.
NOTA: Utilice el parametro Recuento para que el sistema compruebe un nimero exacto de imagenes o un
numero de imagenes mayor, menor o igual.

Parametro Descripcion
No. (N.°) El nimero de imagen de marca (toma de imagen)
Count El nimero de imagenes que deben estar presentes en la vista de cdmara; utilice digitos y
(Recuento) simbolos mayor que, menor que o igual para especificar el recuento.
EJEMPLOS:
e - Introduzca «6» para especificar exactamente 6 imagenes
e - Introduzca «>6» para especificar mas de 6 imagenes
e - Introduzca «>=6» para especificar 6 o mas imagenes
e - Introduzca «<6» para especificar menos de 6 imagenes
e - Introduzca «<=6» para especificar 6 o0 menos imagenes
Label La etiqueta a la que salta el programa cuando el Recuento es incorrecto.
(Etiqueta)
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Initialize (Inicializar)
Clic Funcion

f" Hace que el robot realice una inicializacion. La punta dosificadora avanza hasta la posicion inicial (0,0,0) y el
. - robot reubica la posicion inicial usando los sensores de posicion inicial.

Input (Entrada)

Clic Funcion
o Hace que el programa compruebe la presencia de una sefial de entrada en el puerto de entrada especificado y
D— actue en funcién del ajuste del parametro 0 desactivado/1 activado.

Parametro Descripcion

Port(1~8) Ajusta el nimero de puerto de entrada para comprobar.

(Puerto (1~8))

0 Off ¢ Sila sefal de entrada estd desactivada (OFF), el sistema salta a la Direccién o Etiqueta

(0 Apagado) especificada.

e Sila sefal de entrada esta activada (ON), el sistema pasa al comando siguiente.

10n ¢ Sila sefal de entrada esta activada (ON), el sistema salta a la Direccion o Etiqueta
(1 Encendido) especificada.
¢ Sila sefal de entrada esta en desactivada (OFF), el sistema pasa al comando siguiente.

Address La Direccion o Etiqueta a la que salta el programa en funcion del resultado de la comprobacion
or Label de entrada. Haga clic en CAMBIAR para alternar entre Direccion y Etiqueta

(Direccion o

Etiqueta)

Input Ready (Entrada lista)

Clic Funcion
Haga doble clic Se utiliza para la comunicacién con dispositivos externos: Si Entrada lista esta activado, el sistema
en la direccién comprueba el puerto asignado y actiia en consecuencia; si Entrada lista esta desactivado, el sistema no
y seleccione comprueba el puerto asignado y avanza hasta el comando siguiente. Cuando este comando esta en ON
en el menu (activado), el programa de dosificacion hace un bucle continuo para comprobar el estado de la entrada.
desplegable

Parametro Descripcion

Port(1~8) Ajusta el numero de puerto de entrada para que el sistema lo compruebe.
(Puerto (1~8))
0 Off, 1 On Enciende o apaga Entrada lista.
(0 Apagado,

1 Encendido)
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Jet Step (Paso de jetting)

Clic Funcion
Haga doble clic Utilizado de forma combinada con un comando de Inicio de linea y de Fin de linea para provocar que el
en la direccion sistema dosifique una serie de puntos consecutivos entre los comandos a una longitud especificada (Paso
y seleccione de jetting) y durante un tiempo especificado (Ancho de impulso). Este comando resulta de utilidad para
en el menu aplicaciones de jetting donde se requiere una dosificacion extremadamente rapida.
| | ) . _— -
desplegable NOTA: Para la dispensacion de jetting PICO, este comando se puede usar con los comandos de Inicio de
linea y de Fin de linea para crear un patrén cosido. A continuacién se muestra un programa de ejemplo y un
patrén resultante.
Parametro Descripcion
Jet Step (Paso | La distancia (en mm) entre los puntos consecutivos.
de jetting)
Pulse Width El tiempo que permanece abierto el sistema de dosificacion (en ms) para cada punto
(Ancho de depositado.
impulso)
Adjust (Ajustar) | Valor de offset (en mm) que el sistema aplica a cada valor de coordenada en el programa.
Este ajuste se puede utilizar para compensar cuando un programa de dosificacién se
desvia ligeramente del patron deseado.
D:\: \jet step ple.SRC
A - |Command 1 |2 |3 |4 |5 6 |
_ Z Clearance Setup 1 1
2 Line Speed 10
_ |3 Line dispense Setu 0.2 0 0 [} 0 0
4
|5 Jetsep 33 03 0
|6 Line Start 145 145 56
7 Line Passing 165 145 56
|8 Line End 165 165 56
9
:10 End Program -
- Line passing

Ejemplo de un programa de puntos consecutivos utilizando el comando Paso de jetting para una valvula de jetting PICO

Label (Etiqueta)

Clic Funcion
Registra una etiqueta numérica que se puede utilizar como referencia en los comandos Ir a direccion, Ir a
etiqueta, Direccion de bucle, Paso y Repetir X, Paso y repetir Y y Llamada de subrutina. Utilizar una Etiqueta

es una buena alternativa a utilizar el nimero de direccién porque una Etiqueta no cambia cuando se insertan
o quitan comandos. Se permiten un maximo de 64 etiquetas por programa; cada etiqueta puede tener hasta 8
ndmeros.

Light (lluminacidn)

Clic Funcion
Haga doble | Ajusta la intensidad luminosa de la fuente de luz en un punto especificado en el programa entre 0 (luminosidad
clicenla cero) y 255 (brillo maximo).
S;Zigg;g NOTA: Para que este comando funcione correctamente, el controlador de luz debe ajustarse en EXT.
en el menu
desplegable
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(continuacion)

Line Dispense Setup (Configuracion de Dosificacion de linea)

Clic Funcion
Ajusta como dosifica el sistema una linea de fluido. Al dosificar fluidos de alta viscosidad, suele existir una
'@'f demora entre el momento de la apertura del dosificador y el momento en que el fluido empieza a fluir. Use los
—

parametros de Configuracion de la dosificacion de linea para compensar esta demora.

Parametro Descripcion

Pre-move El tiempo que el dosificador permanece abierto al inicio de una linea antes de desplazarse. Este
Delay (Retardo | tiempo de retardo evita que la punta se mueva a lo largo de la linea antes de que empiece a
previo a circular el fluido.

movimiento)

Settling La distancia que recorre el robot desde el principio de un Inicio de linea antes de encenderse
Distance el dosificador. Esta distancia proporciona al robot tiempo suficiente para tomar velocidad y se

(Distancia de
sedimentacion)

utiliza principalmente para eliminar el depdsito de un exceso de fluido al principio de una linea.

Dwell Time El retardo que se produce al final de una linea después de que el dosificador se cierra para
(Tiempo de permitir que la presion se ecualice antes de que la punta se desplace hasta el punto siguiente.
parada)

Node Time El retardo que se produce Unicamente para un comando de Paso de linea. La punta

(Tiempo de dosificadora atraviesa el punto de Paso de linea y espera en dicho punto de Paso de linea, con
nodo) el dosificador activado, durante el tiempo especificado.

Shutoff La distancia antes del fin de una linea cuando el dosificador se cierra para evitar el depdsito de
Distance demasiado fluido al final de la linea, tal y como se muestra en la ilustracion siguiente.
(Distancia de

desconexién)

Shutoff Delay El tiempo que el dosificador permanece abierto después de detenerse al final de una linea.
(Demora de

desconexion)

El dosificador se apaga aqui

La punta sigue desplazandose hasta el final
de la linea

Distancia de desconexion

llustracion del pardmetro Distancia de desconexion

Line End (Fin de linea)

Clic

Funcion

Registra la ubicacion XYZ actual como un punto de Fin de linea.

NOTA: La secuencia correcta de comandos para una linea es la siguiente: (1) Inicio de linea, (2) Paso de linea, (3)

Fin de linea.

Line Passing (Paso de linea)

Clic

Funcion

Registra la ubicacién XYZ actual como un Punto de paso de linea. Es una ubicacion en una linea donde la punta
dosificadora cambian de direccién, como en la esquina de un rectangulo.

NOTAS:

e |a secuencia correcta de comandos para una linea es la siguiente: (1) Inicio de linea, (2) Paso de linea, (3) Fin

de linea.

e Use también un punto de Paso de linea antes y después de un comando de Punto de arco.

www.nordsonefd.com/es espanol@nordsonefd.com +34 963 132 243 Contamos con una red mundial de ventas y servicio para los sistemas dosificadores de Nordson EFD.

137



Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Anexo A, Referencia de funcién de comandos
(continuacion)

Line Speed (Velocidad de linea)
Clic Funcién

La velocidad (en mm/s) a la que la punta de dosificacion se desplaza hasta la ubicacién en el programa donde se
inserta este comando, anulando asi el ajuste de velocidad de linea predeterminado del sistema.

—

Line Start (Inicio de linea)
Clic Funcion
Registra la ubicacién XYZ actual como un punto de Inicio de linea para la dosificacién en linea.

NOTA: La secuencia correcta de comandos para una linea es la siguiente: (1) Inicio de linea, (2) Paso de linea, (3)
Fin de linea.

Loop Address (Direccion de bucle)

Clic Funcion
Haga doble | Hace que el programa retroceda en un bucle hasta una Direccién (A) o Etiqueta especifica el nimero de veces
clicenla ajustado para Contador.
dlrecm.on y Parametro | Descripcion
seleccione
en el menu Address El ndmero de Direccion (A) o Etiqueta al cual salta el programa. La Direccion (A) o Etiqueta a la
desplegable | (Direccion) que se realiza el salto debe ser anterior a la direccion actual.
Count El nUmero de veces que se ejecuta el bucle.
(Recuento)

Mark Adjust (Ajuste de marca)

Clic Funcion
Haga doble | Cuando se utiliza en tdndem con el comando Buscar marca, provoca que el sistema busque la marca
clicenla especificada campo N° (numero) de un comando Buscar marca. Cuando el sistema encuentra la marca,
direcciéon y comprueba la posicidon XY de la pieza de trabajo y ajusta la ruta de dosificacion en consecuencia.
seleccione
en el menu
desplegable

Mark Follow (Seguimiento de marca)

Clic Funcién

Haga doble clic Cuando se combina con un comando Encontrar marca, provoca que el sistema dosifique a lo largo de
en la direccion una linea ligeramente curvada. Para curvas mas cerradas, también se precisa el comando Mark Offset de
y seleccione seguimiento de marca. Consulte “Cémo usar el seguimiento de marca para dosificar a lo largo de una linea
en el menu curva” en la pagina 83 para acceder a un ejemplo de como utilizar este comando en un programa.
desplegable Ajuste Descripcion

1 Enciende el Seguimiento de marca.

0 Apaga el Seguimiento de marca.

138 www.nordsonefd.com/es espanol@nordsonefd.com +34 963 132 243 Contamos con una red mundial de ventas y servicio para los sistemas dosificadores de Nordson EFD.



Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Anexo A, Referencia de funcién de comandos
(continuacion)

Mark Follow Offset (Offset de seguimiento de marca)

Clic

Funcion

Haga doble clic
en la direccion
y seleccione

en el menu
desplegable

Se utiliza en combinacion con un comando Seguimiento de marca para permitir que el sistema dosifique a
lo largo de una linea muy curvada; los parametros de offset definen cuanto offset se aplica a una serie de
comandos de Paso de linea. Consulte “Cémo usar el seguimiento de marca para dosificar a lo largo de una
linea curva” en la pagina 83 para acceder a un ejemplo de cémo utilizar este comando en un programa.

Ajuste Descripcion
X Distancia (en mm) del offset en la direccién X
Y Distancia (en mm) del offset en la direccién Y

Multi Needle (Aguja muiltiple)

Clic Funcién

clicenla
direcciéon y
seleccione
en el menu
desplegable

Haga doble | En instalaciones de varios dosificadores, especifica el dosificador (denominado Numero de aguja) que ejecuta
los comandos que siguen a este comando. Actualmente, se pueden instalar hasta cuatro dosificadores, por lo
que el parametro Numero de aguja puede ser 1-4.

NOTA: Para que esta funcién funcione correctamente, los dosificadores adicionales deben estar instalados y
configurados. Consulte “Anexo F, Configuracion y uso de agujas multiples” en la pagina 164.

Needle XY Adjust (Ajuste de aguja XY)

Clic

Funcion

Haga doble clic
en la direccién
y seleccione

en el menu
desplegable

Provoca que el sistema realice un Ajuste de aguja XY (compruebe el offset camara a punta) y, sobre la base
del resultado, tome las medidas pertinentes segun lo especificado en los ajustes del parametro.

NOTA: Para llevar a cabo el Ajuste de aguja XY, el robot mueve la punta de dosificacion hasta la posicion
Ajustar aguja y dosifica un punto de fluido; seguidamente, mueve la camara sobre el punto de fluido y
compara la alineacién del punto con la imagen de marca correspondiente guardada en la Biblioteca de
marcas. La posicion Ajustar aguja y la imagen de marca se fijaron durante el proceso de configuracion inicial
del robot. Si el sistema no encuentra la imagen de marca, le pedira que realice una accion: 0. Preguntar, 1.
Continuar.

Parametro Descripcion

Xrange Ajusta el offset maximo permitido para el eje X.
(Intervalo X)

Y range Ajusta el offset maximo permitido para el eje Y.
(Intervalo Y)

0.Ask (Preguntar), | 0.Preguntar
1.Continue
(Continuar)

El sistema pregunta si desea actualizar el offset camara a punta.

1.Continuar El sistema acepta automaticamente el offset camara a punta (salvo
que se encuentre fuera de intervalo) y continda hasta el comando

siguiente.
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Needle Z Detect (Deteccion de aguja Z)

Clic Funcion
Haga doble clic Provoca que el sistema realice un comando Deteccion de aguja Z (compruebe el offset punta a pieza de
en la direccion trabajo) y, sobre la base del resultado, tome las medidas pertinentes segun lo especificado en los ajustes
y seleccione del parametro.
en el menu

NOTA: Para llevar a cabo la Deteccién de aguja Z, el robot mueve la punta dosificadora sobre el detector de

desplegable punta y hace que descienda hasta que toque el sensor. Los ajustes de deteccién de punta se fijaron durante
el proceso de configuracion inicial del robot.
Ajuste Descripcion
X range Ajusta el offset maximo permitido para el eje X.
(Intervalo X)
Y range Ajusta el offset maximo permitido para el eje Y.
(Intervalo Y)
Z range Ajusta el offset maximo permitido para el eje Z.
(Intervalo 2)
0.Ask (Preguntar), | 0.Preguntar El sistema pregunta si desea actualizar el offset camara a punta.
1.Cor?t|nue 1.Continuar El sistema acepta automaticamente el offset cdmara a punta (salvo
(Continuar) ) s
que se encuentre fuera de intervalo) y contintia hasta el comando
siguiente.
Output (Salida)
Clic Funcion
ﬁ Hace que el programa envie una sefial de salida desde el puerto de salida especificado.
— Parametro Descripcién

Port (1~8) Ajusta el nimero de puerto de salida.

(Puerto (1~8))

0 Off, 1 On Enciende o apaga la salida.

(0 Apagado,

1 Encendido)

Park Position (Posicion de reposo)
Clic Funcion

Mueve la punta de dosificaciéon hasta la posicién de reposo especificada por los ajustes de Posicién de reposo
!/ﬁ\ en la pantalla Configuracion del sistema.

Ptp (Point to point) Speed [Velocidad Ptp (punto a punto)]
Clic Funcion

Haga doble clic | Ajusta la aceleraciéon (como porcentaje) del robot de punto a punto en la ubicacién en el programa donde
en la direccion se inserta este comando, anulando asi el ajuste de velocidad de linea punto a punto predeterminada del
y seleccione sistema.

en el menu
desplegable
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QA Capture

(Captura de QA)

Clic

Funcion

Haga doble clic
en la direccion

Guarda la imagen vista por la camara en las coordenadas XYZ especificadas en el comando. Las imagenes
se guardan en D:\ever_sn\history.

leccion . . ) .
Z:Zle;(;r?ue Cada vez que se ejecuta un comando Captura de QA, el sistema crea un subdirectorio (en D:\ever_sr\
history) que se nombra en funcién del dia de ejecucién del comando. La ruta de archivo para las imagenes
desplegable .
QA guardadas es:
D:\ever_sr\history \eXXXX_YY\QAImage_ZZ, donde XXXX = afo, YY = mes y ZZ = dia del mes
Foldsrs X & QAImage_5
@Esktop |",’ g2015.7 File Edt Wiew Favorites Took  Help
My Dacuments =
= 1 My Computer @ Back ~ \) - l.ﬂ: j'.rj Search || Folders ‘ = (¥ x
@ System (C1) e -
o Dnt\ever_stihistoryle2015_8\Qalmage_5
e i [0 Drlever_srihistoryie201s_sialmage
Bl ) ever st
|25 example
=]
5 ez015_7
E [ e2015 8
@ QAlmage_3
=) OAlmage_5 £35743720940156250.0 63574373096187500, .. 6357437326776E625. .
[ lana en mp
Estructura de directorio creada por el comando Ejemplo de imdgenes de Captura de QA guardadas
de Captura de QA

Rectangle Adjust (Ajuste de Rectangulo)

Clic

Funcidén

Haga doble clic
en la direccion
y seleccione

en el menu
desplegable

Este comando no se usa en sistemas de la serie EV.
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Anexo A, Referencia de funcién de comandos
(continuacion)

Set (Ajustar)

Clic Funcion
Haga doble clic Permite la asignacion de un valor numérico a un simbolo o cardacter; una vez asignado, el simbolo o caracter
en la direccion se puede utilizar en un programa en lugar del valor numérico. También se puede utilizar un comando fijo
y seleccione para provocar que el sistema aumente o reduzca una coordenada en un valor numérico asignado.
en el menu

NOTA: A diferencia del comando Var (incluido mas adelante), Ajustar no se puede utilizar con un comando

desplegable Encontrar marca o Marca de referencia.
Parametro | Descripcion
Symbol Introduzca el simbolo o caracter que representara el valor asignado.
(Simbolo)
Value (Valor) | Introduzca el valor numérico que representa el simbolo o caracter.
A [Command E 2 3 4 5 6
' |1 ZClearance Setup 5 1
2
|3 Set a 114
|4 Label 1
|5 Line Start a 212 81.3
_6 Line End 149 212 813
|7 Set a a+4
8
|9 Step & RepeatY 5 5 1 3 1 10001
|10
|11 End Program

Ejemplo de un programa que incluye un comando Ajustar

Setup Dispense Port (Configuracion de Puerto de dosificacion)
Clic Funcién

Haga doble clic | Le permite activar varios puertos de salida al mismo tiempo. Por ejemplo, para activar los puertos 1, 2 'y
en la direccion 3, introduzca “1.2.3” (con puntos entre los numeros de puerto, sin espacios). El ajuste predeterminado es
y seleccione puerto 0.

en el menu
desplegable
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Anexo A, Referencia de funcién de comandos

(continuacion)

Step & Repeat X (Paso y repetir X)

Clic

Funcidn

Activa la repeticion del patron de dosificacion en muchas piezas de trabajo idénticas que estan montadas sobre
una fijacioén y alineadas en filas y columnas.

Parametro Descripcion (ver ilustraciones mas abajo)

Offset X La distancia (en mm) entre cada pieza de trabajo en el eje X.
(X Offset)

Offset Y La distancia (en mm) entre cada pieza de trabajo en el eje Y.
(Y Offset)

Columnas El nUmero de columnas en la direccion X.

(Columns) (X)

Filas (Rows) (Y)

El numero de filas en la direccion Y.

Ruta 1.S o Ruta
2.N (1.S Path or
2.N Path)

La ruta de desplazamiento de patréon. Seleccione “Ruta 1.S” para un patrén con forma de S o
“Ruta 2.N” para un patrén con forma de N.

Etiqueta
(predeterminada)
o Direccion
(Label (default) or
Address)

La etiqueta o direccion donde empieza el comando Paso y repetir X.

Columna (X)

<— Fila(Y)

Offset X
(en mm)

o0 00 00
o0 00 00
o0 00 00—
o0 00 00

1

>
Offset Y
(en mm)

Paso y Repetir X, Ruta S
2 3

Ejemplo de offsets X e Y en un comando Paso y repetir

Paso y Repetir X, Ruta N
1 2 3

H—

=%

12

2258
[ ] L J

|
H

Diferencia entre la eleccion de la “Ruta 1.S” y la “Ruta 2.N”
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Anexo A, Referencia de funcién de comandos
(continuacion)

Step & Repeat Y (Paso y Repetir Y)
Clic Funcion

Funciona exactamente igual que Paso y repetir X, salvo que se da prioridad al eje Y en lugar del eje X, tal y como
se indica a continuacion.

Paso y Repetir, Direccion de eje X Paso y Repetir, Direccién de eje Y
1 2 3 6
8 7 6

9 10 11

:.:. |. .| |. .|

Diferencia entre Paso y repetir X y Paso y repetir Y

Paso y Repetir Z (Step & Repeat 2)

Clic Funcidn
Haga doble | Activa la repeticion del patron de dosificacion en muchas piezas de trabajo idénticas que estan montadas sobre
clicenla una placa de fijacion y alineadas en filas y columnas.
direccion y - .
seleccione Parametro Descripcion
en el menu Z Offset La distancia (en mm) entre cada plano de pieza de trabajo en la direccion Z.
desplegable | (Offset 2) e Un valor de Offset Z positivo aleja la punta de la superficie de trabajo.

e Un valor de Offset Z negativo acerca la punta a la superficie de trabajo.
Intervalo: 0,1-100 (mm)

Tier (Plano) El numero de planos (o niveles) en la direccion Z.
Intervalo: 1-9999
Label La direccion donde empieza el comando Paso y Repetir Z.
(Etiqueta)
Plano

TR
ZER T
T
léli e ﬁ 8 | oy

Offset Y (en mm

Diagrama de los parametros Offset Z y Plano
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Anexo

A, Referencia de funcion de comandos

(continuacion)

Stop Point (Punto de parada)

Clic Funcion
Registra un Punto de parada en la ubicacion XYZ actual. Cuando se activa este comando, la punta de
dosificacion se desplaza hasta la ubicacion registrada y espera hasta que se pulsa el botén INICIAR o
CONTINUAR.
Substrate Plane (Plano del sustrato)
Clic Funcion
Haga doble | Se utiliza junto con el comando Sensor de altura para ajustar los valores de altura en un programa de
clicenla dosificacion basado en las lecturas del sensor de altura, permitiendo asi que el sistema dosifique en un plano
direcciéon y irregular. Para utilizar este comando:
selecmonel ¢ Inserte un comando Plano de sustrato ajustado en 1 (activado) antes del primer comando de patrén de
en el menu dosificacion.
desplegable ¢ |nserte un comando Plano de sustrato ajustado en 0 (desactivado) después del ultimo comando de patrén
de dosificacion.
Ajuste Descripcion
1 Activa Plano de sustrato (ON).
0 Desactiva Plano de sustrato (OFF).
Trig Mark (Marca de disparo)
Clic Funcion
Haga doble | Este comando no se usa en sistemas de la serie EV.
clicenla
direccion y
seleccione
en el menu
desplegable

UltimusPlus Prog. No. Auto (N.° de prog. UltimusPlus)

Clic Funcién
Haga doble | Cambia automaticamente el nimero de programa de un dosificador UltimusPlus conectado basandose en una
clicenla condicion que, cuando se cumple, provoca el cambio de programa. Se puede cambiar automaticamente a un
direccion y programa en funcion de una de estas tres condiciones: Recuento, Temporizado, Entrada.
seleccione s . ) ., " . ”
en el ment e Consulte “Cémo Introducir ajustes en la ventana de configuracion automatica del UltimusPlus” en la

pagina 96 para mas detalles sobre la configuracion de las condiciones.

desplegable

e Consulte “Cémo cambiar programas UltimusPlus usando DispenseMotion” en la pagina 94 para acceder a
instrucciones a detalladas sobre como utilizar este comando.

Parametro Descripcion

Program Establece el nimero de programa de UltimusPlus (1-16) para abrir o cambiar.
No (N.° de

programa)

UltimusPlus Prog. No. Set

Clic Funcion
Haga doble | Cambia el niumero de programa de un dosificador UltimusPlus conectado y utiliza los ajustes de Tiempo,
clicenla Presién y Vacio especificados. Consulte “Cémo cambiar programas UltimusPlus usando DispenseMotion” en la
direccion y pagina 94 para acceder a instrucciones a detalladas sobre como utilizar este comando.
selecmone’ Parametro Descripcion
en el menu
desplegable | Program Establece el nimero de programa de UltimusPlus (1-16) para abrir o cambiar.
No (N.° de
programa)
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Anexo A, Referencia de funcién de comandos
(continuacion)

Var
Clic Funcion
Haga doble clic Permite la asignacion de un valor numérico a un simbolo o cardacter; una vez asignado, el simbolo o caracter
en la direccién se puede utilizar en un programa en lugar del valor numérico. También se puede utilizar un comando fijo
y seleccione para provocar que el sistema aumente o reduzca una coordenada en un valor numérico asignado. Var se
en el menu puede utilizar con los comandos Encontrar marca y Marca de referencia.
desplegable Parametro | Descripcion
Symbol Introduzca el simbolo o caracter que representara el valor asignado.
(Simbolo)
Value (Valor) | Introduzca el valor numérico que representa el simbolo o caracter.
A . |Command 1 2 |3 |4 |5 |6
* 1 ZClearance Setup 5 1
2
=3 Var a 168.243
|4 Label i
5 Dispense Dot a 224051 884
|6 Var a atl
7
Bt Step & RepeatX 10 10 5 5 2 10001
|9
|10 End Program
11

Ejemplo de un programa que incluye un comando Var

Wait Point (Punto de espera)
Clic Funcién
E Registra un Punto de espera que debe producirse inmediatamente después del comando anterior. Cuando

se activa este comando, la punta de dosificacion espera en el punto final del comando anterior durante dicho
Tiempo de espera especificado (en segundos).

146 www.nordsonefd.com/es espanol@nordsonefd.com +34 963 132 243 Contamos con una red mundial de ventas y servicio para los sistemas dosificadores de Nordson EFD.



Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Anexo A, Referencia de funcién de comandos
(continuacion)

Z Clearance Setup (Configuracion de Distancia de seguridad Z)

Clic Funcion
T Especifica la altura a la que se eleva la punta dosificadora después de cada comando de dosificacion. El
z proposito de especificar una Distancia de seguridad Z es elevar la punta lo suficiente para evitar cualquier
Bz obstaculo que se pudiera encontrar en su desplazamiento entre un punto y otro.

Si no hay obstaculos entre ninguno de los puntos, se puede utilizar un valor de distancia de seguridad Z bajo,
como 5 mm, para minimizar el tiempo de ciclo del programa.

La distancia de seguridad Z se puede definir también en términos de un valor absoluto (0) o relativo (1). Cuando
se especifica como valor relativo.

es la distancia a la que se eleva la punta en relacién con la ubicacién de punto instruida. Cuando se
especifica como valor absoluto, es la distancia desde la posicion cero del eje Z a la que se eleva la punta con
independencia del valor del eje Z de la ubicacién de punto instruida.

Nordson EFD recomienda insertar un comando de Distancia de seguridad Z al principio de un programa.

Parametro Descripcion (ver ilustraciones mas abajo)
Value (Valor) La distancia (en mm) que la punta se eleva tras la dosificacion.
0(Abs), 1(Rel) Coémo se eleva la punta: 0(Abs) = absoluto, 1(Rel) = relativo.
I Z=0mm
10 mm
_] _1 Ml z=10mm
- '| -
Distancia de seguridad Z = 10 mm relativa Distancia de seguridad Z = 10 mm absoluta
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Anexo B, Procedimientos de configuracion sin
asistente

El asistente de Configuracion Inicial del Robot sirve de guia para todos los procedimientos de configuracion y
calibracion y debe ser utilizado después de cada cambio del sistema, inclusive un cambio de punta. No obstante,
los procedimientos en este anexo pueden realizarse de forma individual y se indican aqui para su consulta segusea
necesario.

Configuracion de la escala de camara

Cuando la camara visualiza un objeto, convierte los pixeles en una medicion real. Para que la camara haga la
conversion de forma precisa, debe “ensefiar” a la camara cuadl es el tamafio de un objeto en comparacién con
los pixeles por pulgada mediante el ajuste de la escala de la camara. Utilice el método automatico o manual para
ajustar la escala de la camara. Si el método automatico falla repetidamente, utilice el método manual.

Método automatico

# Clic Paso Imagen de referencia

1 e Haga clic en la pestafia CAMARA.

e Mueva paso a paso la camara hasta un
z- punto de referencia situado en la esquina

2
— e d inferior derecha de la pieza de trabajo.

e Enfoque la imagen. Consulte el apartado
“Camara” en la pagina 17 para acceder
a las instrucciones sobre como enfocar la
camara.

e Haga clic en ESCALA > AUTO.

El sistema completa el resto del proceso de
ajuste de la escala.

Seale
> Auto
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Anexo B, Procedimientos de configuracion sin
asistente (continuacion)

Método manual

#

Clic

Paso

Imagen de referencia

1

Camera

e Haga clic en la pestafia CAMARA.

oS
X: X
T

e Mueva paso a paso la camara hasta un
punto de referencia situado en la esquina
inferior derecha de la pieza de trabajo.

Enfoque la imagen. Consulte el apartado
“Camara” en la pagina 17 para acceder

a las instrucciones sobre como enfocar la
camara.

-
>0

e Haga clic en la pestafia CAMARA y,
seguidamente, haga clic en ESCALAR.

Se abre la ventana Escalar.

o
X X
S

e Elija un punto de referencia en la pieza de
trabajo y mueva paso a paso la camara de
tal forma que dicho punto de referencia se
encuentre situado en el cuadrante inferior
derecho de la pantalla de la camara y,
seguidamente, haga clic en el punto.

i
X X
S

e Vuelva a mover paso a paso la camara
hasta que el mismo punto de referencia se
encuentre situado en el cuadrante superior
izquierdo de la pantalla de la camaray,
seguidamente, haga clic en el punto.

La escala de la camara se ha configurado
correctamente.
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Anexo B, Procedimientos de configuracion sin
asistente (continuacion)

(Solo sistemas EV con un detector de punta) Configuracion del
detector de punta

# Clic Paso Imagen de referencia
1 e Haga clic en CONFIGURACION DEL

e tem
> SISTEMA > ABRIR.

e Mueva paso a paso la punta hasta que se =
encuentre a unos 2 mm sobre el sensorenel

2 -
‘X—- IY+ E’ z
ly_ detector de punta.

3 e En Dispositivo de deteccion de punta, haga
clic en AJUSTAR (junto a Mover).

e Haga clic en Si cuando se solicite
confirmacion.

¢ En Dispositivo de deteccion de punta,
introduzca un valor de 10 (mm), que sera el
Limite de deteccidn Z.

5 ¢ En Dispositivo de deteccion de punta, haga e
Detect ; Sciae P
clic en DETECTAR.

e Haga clic en Si/OK cuando se solicite
confirmacion.

4 2 Detect Limit 10

El robot eleva la punta hastaZ =0,
seguidamente, hace descender la punta
sobre el sensor para detectar el offset de
punta.
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Anexo B, Procedimientos de configuracion sin
asistente (continuacion)

Configuracion del offset punta a pieza de trabajo (distancia de
seguridad Z) usando el enfoque de camara

# Clic Paso Imagen de referencia

e Haga clic en la pestafiia PROGRAMA.

e Haga clic en el Modo CCD para cambiar al
MODO Punta.

e Mueva paso a paso la punta hasta un

3
punto de referencia adecuado en la pieza
— — ‘ de trabajo.

4 I e Mueve la punta hacia abajo hasta que
se alcanza el intervalo de dosificacion

deseado.

* Haga clic en CAMARA > CONFIGURACION
para regresar a los campos de offset.

Camera Setup

y

6 o | p— = e Haga clic en AJUSTAR, junto a Enfoque.

NOTA: El boton Ajustar deberia tener un
color azul brillante.

7 Focss | © - l e Haga clic en ENFOQUE, junto a Ajustar.

8 e Mueva paso a paso la camara hasta que el
i U i S

+ = punto de mira de esta Ultima esté centrado

= ) sobre el punto de dosificacién creado

previamente.

e Enfoque la camara hasta que la imagen del
punto de dosificacion sea nitida. Consulte
el apartado “Camara” en la pagina 17
para acceder a las instrucciones sobre
como enfocar la camara.

www.nordsonefd.com/es espanol@nordsonefd.com +34 963 132 243 Contamos con una red mundial de ventas y servicio para los sistemas dosificadores de Nordson EFD.

151



Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Anexo C, Importacion de archivos DXF

Este anexo ofrece una descripcion general de los componentes de la pantalla DXF y el procedimiento para importar

archivos DXF.

Descripcion general de la pantalla DXF

—/
Nombre de L. Nombre de L.
Icono Funcién Icono Funcién
Icono Icono
Open a File Select Selecciona solo los
(Abrir un B Abre un archivo (Seleccionar) I‘:E puntos dentro del area
archivo) del rectangulo
Show All Select
Layers Directlry .
Muestra todas las capas . Selecciona un elemento.
(Mostrar Q del archivo DXF abierto. (S:elecmon
todas las Directamente)
Capas)
Hide All (C():znnciljrelect T Cancela cualquier
(ngﬁlrtsar Q Oculta todas las capas Seleccion) o seleccion.
del archivo DXF abierto.
todas las
Capas) Point Inserta comar.u.jos .d’e
c - dispense e Punto de dosificacion
ompnmg 0o o L. (T para todos los puntos
redimensiona la pantalla (Dosificacion nmE seleccionados en una
para que todos los de punto) imagen DXF importada
tSoedeo;’-\II (Ver Rﬁ puntos del archivo DXF g P ’
abierto se muestren en Inserta comandos de
la zona de visualizacion Line Dispense linea de dosificacion
de la pantalla. (Dosificacion LC} para todas las formas
de linea) seleccionadas en una
imagen DXF importada.
Zoom Q I:lace ur|1 zoom sdobre el g p
Ly area seleccionada. —— 7 | Consulte “Configuracion
Option % de las preferencias de
Select All Selecciona todos los (Opciones) '”Tp."“af'S%” DXF”en la
(Seleccionar m puntos en el archivo —————— | pagina .
todo) DXF.
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Anexo C, Importacion de archivos DXF (continuacion)

Configuracion de las preferencias de importacion DXF

j: Haga clic en el icono OPCION en la pantalla DXF para ajustar las preferencias de importacion DXF.

DQ‘?RQEKEkxm(:)\ Cption @
N S —
\ Spline Distance of points 1 mm
: s OffsetX [ Y 0 mm
Auto Offset
Rotate Sort Path By
: @0 © 90 @X ©Y
: © 180 © 270  Max g
= e | (N R vor [ S
i [ Sort Path
Bx B Source Dxf Unit
Mirror @ mm © inch
o mil
‘ OK ‘ ‘ Cancel ‘
Art. Descripcion

Spline Distance of
points (mm) (Distancia
de puntos ranurada)

Para curvas irregulares, especifica la distancia entre dos puntos cualquiera en una curva, cuando la
curva se convierte a coordenadas. Por ejemplo, cuando este valor se ajusta en 1 y una curva de 10
mm de largo se convierte a comandos, el resultado sera una serie de comandos de Inicio de linea,
Paso de linea y Fin de linea que produciran una curva con un total de 11 puntos.

W\JL/

Ejemplos de curvas irregulares

NOTA: Las curvas regulares se convierten en comandos de Punto de arco.

Offset X, Y

Una vez generados los comandos de programa usando Dosificacién de punto o Dosificacion de linea,
los valores XY resultantes pueden ser nimeros negativos. Esto provoca que los puntos importados se
muestren fuera de la tabla cuando se ven en la pantalla Vista secundaria. Para resolver este problema,
introduzca los valores X e/o Y en los campos de offset de la ventana Opciones para provocar que

los valores XY importados se conviertan en valores positivos. Por ejemplo, si un valor XY importado
es igual a -150, -150, 0, introduzca 200 para el Offset X y 200 para el Offset Y, haga clic en OKy,
seguidamente, haga clic en el icono Dosificacion de punto o Dosificacion de linea para actualizar los
valores. Los nuevos valores seran de 50, 50, 0 y los puntos seran visibles en la tabla de la pantalla
Vista secundaria al ir a la pantalla Programa.

Pulg -> mm (X 25,4)

Alterna la visualizacion de las unidades entre sistema métrico e imperial. Marque si desea mostrar las
unidades en mm.

Auto Offset (Offset auto)

Cuando se selecciona, provoca que el sistema alinee al maximo todos los puntos en el centro de la
placa de fijacion.

Rotate (Girar)

Gira el archivo el numero especifico de grados.

Mirror (Espejo)

Crea un reflejo del archivo en torno al eje X 0 Y, segun la opcidn elegida. Seleccione el recuadro
Espejo para que la opcién surta efecto cuando se importe el archivo.

NOTA: Las coordenadas de origen del software DispenseMotion (0, 0) se encuentran en la esquina
superior izquierda. Las coordenadas de origen DXF estan en la esquina inferior izquierda. Si la opcién
Espejo no estd marcada, un DXF importado se girara porque la esquina inferior izquierda se colocara
en las coordenadas de origen del software DispenseMotion.

Sort Path By (Clasificar
ruta por)

Para matrices de puntos de dosificacion, clasifica los comandos de Punto de dosificacion resultantes
por coordenadas X o Y, tal y como se especifica. Consulte “Uso de la opcién Clasificar ruta por” en la
pagina xxx para mas detalles sobre esta opcién.

Source Dxf Unit (Unidad
Dxf de origen)

Alterna la visualizacion de las unidades entre milimetros, pulgadas y milésimas de pulgadas.

NOTA: Un milimetro de pulgada es igual a 0,001 pulgadas.
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Anexo C, Importacion de archivos DXF (continuacion)

Importar un archivo DXF

REQUISITOS PREVIOS:

O El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)” en
la pagina 50.

O Sise cambia la punta o cualquier elemento del cabezal del eje Z, repita la configuracion y la calibracion del
sistema usando el asistente de Configuracion Inicial del Robot. Consulte “Configuracion del sistema mediante el
asistente de Puesta en marcha Inicial del Robot” en la pagina 52.

O El sistema se encuentra en el modo correcto (Punta o CCD).
O El archivo DXF para la pieza de trabajo se encuentra situado en el ordenador DispenseMotion.
O La pieza de trabajo real se coloca correctamente en la superficie de trabajo.
# Clic Paso Imagen de referencia
1 * Haga clic en DXF.
DXF La pantalla DXF aparece en la pantalla
Vista primaria.
2 ¢ Abre el archivo DXF que desea convertir  * U EEEEEE
= en un programa. '
Aparece el archivo en la pantalla Vista :
primaria. N
30—, 4443
s EE S
3 e Para ocultar o mostrar capas, hacer
. clic en OCULTAR TODO CAPAS o
MOSTRAR TODAS LAS CAPAS.
4 e Seleccione los puntos y/o lineas en las
Ly que desee dosificar material. Consulte

“Descripcioén general de la pantalla
DXF” en la pagina 152, para acceder a
una explicacién de todos los iconos de
seleccion

e Haga clic en DOSIFICACION DE : SEEE
o PUNTO (parq dosificqr puntos) o en
DOSIFICACION DE LINEA (para lineas,
arcos y circulos).

[,

El sistema genera los comandos
del programa que crearan el patron
seleccionado.

Continda en la siguiente pdgina
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Anexo C, Importacion de archivos DXF (continuacion)
Importar un archivo DXF (continuacion)

# Clic Paso Imagen de referencia
6 e Haga clic en la pestafia PROGRAMA,
S 'E seleccione una Linea de direccion vacia
y haga clic en PEGAR.

Los comandos se muestran en la
pantalla Programa.

7 . e Haga clic en ACTUALIZAR junto a la

3

pantalla Vista Secundaria para mostrar
los puntos y lineas importados y realizar
cambios segun sea necesario en el
programa.

t

El paso siguiente es emparejar los
comandos de programa con la pieza de
trabajo real.

NOTAS:

e Tras realizar cualquier cambio en el
programa, haga clic en ACTUALIZAR
para actualizar la vista en la ventana
Vista secundaria a fin de que refleje los
cambios.

Es posible que necesite abrir el zoom
para ver los puntos. Puede evitar esto
introduciendo valores de offset en la
ventana Opciones de la pantalla DXF.
Consulte Opcién X, Y en “Configuracion
de las preferencias de importacién DXF”
en la pagina 153.

8 e Haga clic en TRANSFORMAR.
Aparecen los campos de Programa y
Tabla.
9 ¢ Haga clic en un punto en el extremo
Set izquierdo de los puntos mostrados

en la pantalla Vista secundaria y,
seguidamente, haga clic en botén
AJUSTAR superior debajo de Programa.

Continua en la siguiente pdgina
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Anexo C, Importacion de archivos DXF (continuacion)
Importar un archivo DXF (continuacion)

# Clic Paso Imagen de referencia

10 e Mueva paso a paso la punta hasta el iﬁﬂwﬂgjﬂ FRNESEED
u'“ L}E - mismo punto en la pieza de trabajo 3 . -
real y haga clic en el boton AJUSTAR ; :
superior, debajo de Tabla.

11 * Haga clic en un punto en el extremo
set derecho de los puntos mostrados en la
pantalla Vista secundaria y haga clic en
el botéon AJUSTAR inferior debajo de
Programa.

12 * Mueva paso a paso la punta hasta el
HIY* Iv 12 mismo punto en la pieza de trabajo
j > real y haga clic en el botéon AJUSTAR
inferior, debajo de Tabla.

] ] ] ] |

13 e Haga clic en CAMBIAR.
El sistema actualiza todas las
ubicaciones XY en el programa
para que se alineen con las mismas

ubicaciones XY en la pieza de trabajo
real.
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Anexo C, Importacion de archivos DXF (continuacion)

Uso de la opcion Clasificar ruta por

Al importar un archivo DXF que incluye una matriz de puntos, puede usar la opcion Clasificar ruta por para elegir
como se ordenara el patron de puntos tras la importacion.

El archivo DXF importado para este ejemplo tiene la matriz de puntos de dosificacion mostrada a continuacion.

# Clic Paso Imagen de referencia
1 ¢ Haga clic en DXF.
DXF La pantalla DXF aparece en la pantalla

Vista primaria.

% ‘ ¢ Abre el archivo DXF que desea convertir ..

en un programa.

2

&

=

>

Aparece el archivo en la pantalla Vista
primaria.

e Haga clic en SELECCIONAR TODO.
e Haga clic en OPTION.
Se abre la ventana Opciones.

3 8 e Seleccione el recuadro CLASIFICAR = ) (] ][ ) ] ) ] o [m—
Deesclpoilan). 1] RUTA para habilitar la caracteristica o
OffsetX 0 Y 0 mm g
Clasificar ruta por.

| Auto Offset
fotate =en Y ’ e Seleccione el botdn selector X 0 Y para

0 90 X Y

o0 Max g especificar la direccion de disposicion
" B de los puntos en la matriz.

Source Dxf Unit

L e ] ¢ Introduzca el niUmero de puntos en o o e 35 o] e -

mil

] la matriz. En este ejemplo, hay 160
== puntos.

® X Y

NOTA: Consulte “Ejemplos de como la
opcioén Sort Path By Clasificar ruta por
afecta a las importaciones DXF” en la
pagina 158 para acceder a diagramas
de la importacion resultante para cada
seleccion.

4 ¢ Seleccione OK (enviar). e EEEEENEEE

Los comandos de la DXF importada
aparecen en la pantalla Programa sobre
la base de las opciones Clasificar ruta
por seleccionadas.
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Anexo C, Importacion de archivos DXF (continuacion)

Uso de la opcion Clasificar ruta por (continuacion)

Ejemplos de como la opcién Sort Path By Clasificar ruta por afecta a las importaciones DXF

|

A 6000 00000 00000
B66660 00000 00000
C 66660 00000 00000
D$6660100000200000:

00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000/:000005000006

00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
000007 00000:00000°

Importacion de matriz DXF: Clasificar
ruta por desactivado

= B

B A 1112131415 10 1
Importacion de matriz DXF: Clasificar ruta Importacion de matriz DXF: Clasificar ruta
por X activado por Y activado
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Anexo D, Configuracion de escaneo de codigos QR

Los programas se pueden ejecutar utilizando un lector de cédigos QR. Para que el sistema ejecute un programa
utilizando un codigo QR, debe tener lugar lo siguiente:

e Debe existir un codigo QR para la pieza de trabajo en la superficie de trabajo del robot (por ejemplo, en la pieza
de trabajo en si misma o en la fijacion de la pieza de trabajo).

e El escaneo de codigos QR debe estar habilitado y cada codigo QR debe estar asociado con un programa.
Consulte el procedimiento siguiente.

Para habilitar el escaneo de cddigos QR

# Clic Paso Imagen de referencia
e Haga clic en la pestafia CONFIGURACION = EE

1
o [ o ] KEIE“%ISTEMA y, seguidamente, haga clic en

e Marque CODIGO 2D para habilitar el
escaneo de cédigos QR.

2 W 2D Code

e Haga clic en la pestafia CAMARA
y, seguidamente, haga clic en
CONFIGURACION en la parte superior de la
pantalla Camara.

Camera Setup ‘

A

Aparecen los campos de configuracion de la
camara.

© Emble tefmeion | ® Haga clic en la pestafia CODIGO 2D para
abrir los campos de configuracion de codigo
y seleccione HABILITAR LA FUNCION.

T oD Code [ >
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Anexo D, Configuracion de escaneo de cdédigos QR
(continuacion)

Para asociar un cédigo QR a un programa

# Clic Paso Imagen de referencia

e Mueva paso a paso la camara hasta que se

encuentre centrada sobre el cédigo QR que E E
4 — ‘ desee asociar con un programa. .

N
[

Haga clic en AJUSTAR para registrar la
et ubicacion.

~BarCode Position

181918 204953 [65.99

Jreshold  Edge smooth __J
Las coordenadas de la ubicacion del cédigo ) —
QR aparecen en los campos Posicion de

codigo de barras.

3 e Con el codigo QR a la vista y enfocado,
ﬁl haga clic en PROBAR para escanear el
codigo QR.

Si el sistema no puede identificar el cédigo
QR, aparece la ventana emergente Nan.

4 Threshold  Edge smooth ¢ Ajuste los valores UMBRAL y BORDE
[0 0 SUAVE:

- UMBRAL: Rango = 0-255
- BORDE SUAVE: Rango = 0-5

| | |

Haga clic en PROBAR de nuevo. =l

5 Test | E

Cuando el sistema identifica correctamente
el codigo QR, aparece una ventana como la
que se muestra a la derecha.

[=] M=

Repita los pasos 4 a 5 hasta que el
sistema reconozca el codigo QR. Una vez
reconocido el cédigo QR, contintie con
los pasos siguientes para asociarlo con un
programa.

6 T ” e Haga clic en ANADIR A LISTA.
Aparece la ventana Abrir archivo.

lolala,

] |

7 [ e Seleccione el programa de dosificacion
1) save

que desee asociar al cédigo QR y,

seguidamente, haga clic en ABRIR.

Ezrd
s

) Circles.5RC
= Dots, SRC

| Rectangles. SRC S

LN [Sreconges sac
Docuen

El programa de dosificacion esta ahora B e el
asociado con el cédigo QR. it B snst - = _
¥ Enable the function Add to list

[File I

Ced Setup 2D Code [

Continua en la siguiente pdgina
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Anexo D, Configuracion de escaneo de cédigos QR

(continuacion)

Para asociar un cédigo QR a un programa (continuacion)

# Clic Paso Imagen de referencia
e Continue para anadir codigos QR L
L. , . [161016 [p04953 500 | Mowe | Set
adicionales segun sea necesario. Trsiold B omeoh Boraode
[ e
e Para quitar un coédigo QR, haga clic con el o B Aot

raton derecho en el codigo QR y haga clic
en ELIMINAR.

9
Frogram
>

¢ Regrese a la pantalla PROGRAMA y haga Consulte las capturas de
clic en EJECUTAR para probar el programa. pantalla.

El sistema encuentra el cédigo QR, lo
escanea, abre el programa asociado y

ejecuta el programa.

El sistema ya esta configurado para el
escaneo de codigos QR. Consulte “Ejecutar
un programa escaneando un codigo QR”
en la pagina 103 para acceder a un

procedimiento operativo.

%ﬂﬂﬂdﬂﬁ@gﬁmﬂﬂﬁlﬁl

Hw
|score 0.3 E]

] e | moon] g ] o | ] | [ | v | ‘r=‘r=’r=ﬁ‘
1. Haciendo clic en PROGRAMA y EJECUTAR para
probar el programa.

Ol o of L e o glsl HE

01

J»_‘ 2
J : et 5

18358
10

Dispense D 100016 181272 828%
Step & Repe: 10 10 10
End Program

(N N - NN 1o |

EQMMM il | o | e | e e
El sistema abre el programa y lo ejecuta.

%ﬂﬂﬂd:@@gamjﬂﬁlﬁl
T ————

o ] el
B B g s
ren] comn | wor| g | o | ] e ) 4

2. El sistema se mueve hasta el cddigo QR y lo escanea.
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Anexo E, Configuracion del escaneado de codigos de
barras

Los programas se pueden ejecutar escaneando un codigo de barras con el lector de cédigos de barras Nordson
EFD.

REQUISITOS PREVIOS

O El escaner de codigo de barras Nordson EFD se conecta a un puerto USB del controlador DispenseMotion.
Consulte “Escaner de cédigos de barras” en la pagina 107 para conocer el nimero de pieza.

O Se establece un cddigo de barras para la pieza de trabajo (en la propia pieza o en un documento de referencia).
O El escaneado de codigos de barras esta activado y configurado, y cada codigo de barras esta asociado a un
programa bloqueado. Consulte el procedimiento siguiente.
# Clic Paso Imagen de referencia

1 e Conecte el escaner de cédigo de barras
Nordson EFD a un puerto USB del
controlador DispenseMotion.

2 e Haga clic en CONFIGURACION DEL
fetup N N SISTEMA > ABRIR > EXPERTO.
¢ Introduzca 11111111y, seguidamente, haga Expet 2 ==
OK
11111115 %] clic en OK. i
4 Barcode Function * Haga clic en BARCODE FUNCTION o
(FUNCION DE CODIGO DE BARRAS). 2 Contrl
10 Pin Function
Call Program
Fixture Plate Setup
Function Centrol
5 P S(? gbre la ventana quflgura0|on del lector de i ot rnseree e
codigos de barras. Utilice esta ventana para Nor Bacete Gl Progen
asociar codigos de barras a programas.
* Seleccione la casilla ENABLE THE FUNCTION I
(HABILITAR LA FUNCION) para activar el sorcoe I
escaneado de cédigos de barras. PS. Use * to maskignor number
6 — =] * Haga clic en ARCHIVAR. st resan
¢ Navegue hasta el programa que desea ) Auto un fter soan barcode
asociar a un codigo de barras y, a /i o fncion
continuacién, abra el programa para afiadirlo |~ "

al campo Llamada de programa.

NOTA: Los programas asociados a un codigo
de barras deben estar bloqueados. Para
bloquear un programa, consulte “Cémo
bloquear y desbloquear un programa” en la
pagina 69.

Continua en la siguiente pagina
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Anexo E, Configuracion del escaneado de codigos de
barras (continuacion)

# Clic Paso Imagen de referencia
7 —_ e Haga clic en el campo Cdédigo de barras. e =)
ESiUseRgoimaskiqnognimber * ™ . FoT No. Baxcode Call Program
e Utilice el escaner para escanear el cédigo de
barras.
NOTA: Un asterisco al final del codigo de i
barras hace que el sistema ignore el nimero. Barcode
. . JORT] PS.Use * I K ber
Por ejemplo, si el cédigo de barras es PROG2 | %o e
7 . . lle
o PROGS3 y el codigo de barras se introduce
como PROG", entonces tanto PROG2 como - Autorunatterscan borcade
PROGS3 llamaran al mismo programa. 1 Enable the function
*** Must Lock Program
8 Haga clic en ANADIR/MODIFICAR. El 4 Bucode e s L. = et

Add/Modily |5 | OK °

programa se afiade a la tabla.

(Opcional) Para que el programa se ejecute
inmediatamente después de escanear

el codigo de barras, seleccione la casilla
de verificaciéon AUTO RUN AFTER SCAN
BARCODE (EJECUCION AUTOMATICA
DESPUES DE ESCANEAR CODIGO DE
BARRAS).

Haga clic en OK para guardar.

Consulte “Ejecutar un programa escaneando
un cédigo de barras” en la pagina 103 para
ejecutar programas con cédigo de barras.

No. Barcode Call Program
1 701823400000014001136576  Dr\SavedConfocalLaserTest.SRC
2 701831400000014001138332  D:\Savellaserplanetest] SRC

Barcode 701831400000014001138332
PS.Use * to mask ignor number

Call Program  D-\Savellaserplanetest1.SRC
Add / Modity

[) Auto run after scan barcode

Enable the function

*** Must Lock Program
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Anexo F, Configuracion y uso de agujas multiples

Se puede instalar un soporte multi-dosificador en el eje Z para alojar cuatro dosificadores.
Cuando se instala mas de un dosificador, el offset camara a punta debe ajustarse para
cada dosificador. Una vez configurado el sistema para el funcionamiento con agujas
multiples, puede insertar el comando de dosificacién Aguja multiple para especificar qué
dosificador ejecuta los comandos que siguen al comando Aguja multiple.

NOTAS:

e Para las aplicaciones de dosificacién con contacto con varios dosificadores, se
requiere un montaje de conmutacion adicional para el soporte multi-dosificador.

e Sdlo la primera aguja necesita tener su posicion ajustada al detector de punta. Todas
las demas agujas se colocaran correctamente sobre el detector de punta utilizando los
offsets de camara a punta para cada aguja.

e Silas agujas estan montadas en cilindros para un movimiento Z independiente, la salida (MultiNeedle 1 a 6) para
cada cilindro debe ajustarse utilizando la ventana Definir funcion de pins de E/S (consulte “Anexo |, Configuracion
de la funcién de pins de E/S” en la pagina 175). Una vez ajustada la(s) salida(s), al hacer clic en Detectar
junto a Detectar aguja en la ventana Perfil de aguja, se activan los interruptores de salida correspondientes,
desencadenando el movimiento Z independiente para la aguja especificada.

REQUISITOS PREVIOS

O Los dosificadores adicionales requeridos se instalan en el robot. Péngase en contacto con su representante de
Nordson EFD para recibir ayuda segun sea necesario.

O El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)” en
la pagina 50.

O Una pieza de trabajo de prueba se coloca en la placa de fijacidn o en la superficie de trabajo.

Para habilitar la dosificacidon con agujas multiples

# Clic Paso Imagen de referencia
F—— * Haga clic en la pestafia CONFIGURACION :
S DEL SISTEMA v, seguidamente, haga clic en
ABRIR.
2 e Marque AGUJAS MULTIPLES.

Multi Needles

Configurar los offsets camara a punta para dosificadores muiltiples

NOTA: Este procedimiento explica el proceso de configuracién para dos dosificadores. Repita los pasos segun sea
necesario para configurar el sistema para dosificadores adicionales (se pueden instalar hasta cuatro dosificadores).

# Clic Paso Imagen de referencia

1 -c E N Haga clic en la pestaiia CAMARA, haga clic en
> > [t CONFIGURACION en la parte superior de la

pantalla Camara y seguidamente haga clic en
la pestafia MULTI-AGUJA.

Aparecen los campos relativos a Aguja
multiple.

e
o bl iz

==z o oK

T

2 ¢ Si su sistema no incluye el detector de punta,
cree un objetivo en el punto de mira cerca de
la pieza de trabajo.

NOTA: También puede utilizar cinta
antiadherente, un punto de dosificacién o
arcilla como punto de destino.

Continda en la siguiente pdgina
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Anexo F, Configuracion y uso de agujas multiples

(continuacion)

Configurar los offsets camara a punta para dosificadores multiples (continuacién)

# Clic Paso Imagen de referencia
3 Deedle Profile ¢ Introduzca la informacién siguiente para el Noadl Prole ot
Needle |~ Dispense Port 12 PERFIL DE AGUJA: petl sibeesied B
XY Adpst Reference 113,111 108.806 84.399
- Numero de dosificador (en este ejemplo, e e 5
Aguja 1 para Dosificador 1) Heiksen [0 L I
Needle Detect Curret Height 0
- Puerto al que esta conectado el dosificador No P NelsP GiPor  Mek
(en este ejemplo, Puerto de dosificacion 12 d o imo oms s
para Dosificador 1) S :
4 (Sélo sistemas con un detector de punta)
¢ Vaya a “(Solo sistemas EV con un detector de punta) Configuracion del
detector de punta” en la pagina 150 para configurar la Deteccion de aguja
Z para la aguja 1. Vuelva aqui para continuar con el siguiente paso para
configurar los offsets de Ajuste de aguja XY para las agujas restantes. Este
paso solo es necesario para la Aguja 1.
5 n I e Utilice las teclas de movimiento paso a paso
para posicionar la Aguja 2 sobre el objetivo del
— punto de mira (detector de punta, cinta, etc.).
e Mueva paso a paso la punta hacia abajo hasta
que esté lo mas cerca posible del objetivo de
punto de mira, pero sin tocar el objetivo.
6 l Neadl I g e Haga clic en AJUSTAR, junto Mover aguja. Nesdle ot e
eadle move et Needle |+ DispensoPort 12
Esto ajUSta las coordenadas XYZ para el punto Y st Refence 113111 108806 84.399
de calibracién de la dosificacion. El sistema MaiTie 0 DT 6 =
introduce las coordenadas de la punta de et .
dosificacién en los campos situados debajo de | =i b (e
Movimiento de aguja y Ajustar. Lo Jisiuos Joos
NOTA: Como alternativa, puede utilizar la - ‘
pestafia Paso 3 del asistente de Configuracion
inicial del robot para este paso (utilice los
parametros Referencia de ajuste de XY que
se muestran en la imagen de referencia
para establecer los parametros del punto de
dosificacion).
7 e Mueva paso a paso la camara hasta que el

Iy 51z

Z+

punto de mira de la camara esté centrado
sobre el objetivo de punto de mira,

y entonces,

enfoque la camara hasta que la imagen del
punto de dosificacién sea nitida.

8 Camera move Set

e Haga clic en AJUSTAR, junto a Movimiento de
camara.

Esto ajusta la posicién de la camara. El
sistema introduce las coordenadas de la

Needle Profile
Nesdls | v Dispense Port 12

XY Adjust Reference
MakNo 0 OnTime 0

Mark Time 0 Dwell Tiwe 0

Offsets

113111 108,306 84.399

‘ Camera move Set ’

Mark Soore 0 Dispense

163582 109.742 56.71

cémara en los campos situados debajo de i il SO Po M“k
Movimiento de camara y Ajustar.
9 ° Haga clic en GUARDAR. Needle Detect Curret Height 0 Colinder
aAve
. No  Port  NesdlePos.  Ccd Pos. Mark (| o0
El sistema rellena los campos de datos L0 i Qo)

Aguja 1.

2
<

0

1.368,0,0

163.582,100.7... 0
0,00 0

’

Load

Continda en la siguiente pdgina
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Anexo F, Configuracion y uso de agujas multiples

(continuacion)

Configurar los offsets camara a punta para dosificadores multiples (continuacién)

# Clic Paso Imagen de referencia
10 Heedle Profile ¢ Introduzca la informacién siguiente para el Wosdl rotle offts
Needle 2 o DISDE]’ISE Port PERF'L DE AGUJA. Needle2 v Dispense Port 12
XY Adpst Reference 56651 108.649 84.035
- Numero de dosificador (en este ejemplo, i s
Aguja 2 para Dosificador 2) Mk 0 o o o
, . Neadle Detect Curret Height 0
- Puerto al que esta conectado el dosificador No Pon  Nelebos Color
(en este ejemplo, Puerto de dosificacion 12 do1 el opn
e <
para Dosificador 2) :
11 e Use las teclas de movimiento paso a paso

—

para posicionar la segunda punta sobre
el objetivo en el punto de mira (bien en el
detector de punta o en el que ha creado).

e Mueva paso a paso la punta hacia abajo hasta
que esté lo mas cerca posible del objetivo de
punto de mira, pero sin tocar el objetivo.

12 ¢ Haga clic en AJUSTAR, junto Mover aguja. el ool ol
MNeedle move Set Needle2 + DispensePort 12
Esto ajusta las coordenadas XYZ para el punto | wamssee 5 mm o
. 'y Y s . MakNe n Time:
de calibracién de la dosificacion. El sistema MakTos 0 Dl oe 0 s
introduce las coordenadas de la punta de il .
dosificacién en los campos situados debajo de | =it e
Movimiento de aguja y Ajustar. . e o f
(r———— T
13 I I e Mueva paso a paso la camara hasta que el
N z- punto de mira de la camara esté centrado /
4 —) sobre el objetivo de punto de mira,
y entonces
4
enfoque la camara hasta que la imagen del
punto de dosificacién sea nitida.
14 e Haga clic en AJUSTAR, junto a Movimiento de | uds?ob Oftas

Camera move Set

camara.

Esto ajusta la posicién de la camara. El
sistema introduce las coordenadas de la

Nesdle2  ~+ Dispense Port

XY Adjust Reference
MakNo 0 OnTime

Mark Time 0 Dyell Time:

:
5
0

G Camera move Set

Mark Soore 0

Dispense 0 0 0

camara en los campos situados debajo de e . .
o . . ]

Movimiento de camara y Ajustar. e

15 Ld Haga C|iC en GUARDAR Neadle Profile Offsets
Sa\“e MNeedle2 v Dispense Port 12 St

El sistema rellena los campos de datos Y bR FESL 106648 B4035
. MakNo 0 On Time 0

Aguja 2. MarkTime 0 Dyell Tioe § St

Mark Soore 0

[ Dbpemse ] © 0 0

Neadle Detect Curret Height 0

No
1
2
a0

Port

0
1

il

Neadle Pos.
113.111,10.
56.651,108.

Ced Pos, Mar]

163.562,100.7.. 0

0,00 0
s -

El sistema ya esta configurado para el
funcionamiento con multiples dosificadores.
Siga hasta el procedimiento siguiente en esta
seccion para utilizar esta funcion.
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Anexo F, Configuracion y uso de agujas multiples
(continuacion)

Como usar el comando Aguja multiple en un programa

REQUISITOS PREVIOS
El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)” en

m]

O

m]

la pagina 50.

Los dosificadores adicionales estan instalados y configurados y la capacidad Aguja multiple esta habilitada.
Consulte “Para habilitar la dosificacion con agujas multiples” en la pagina 164 y “Configurar los offsets camara
a punta para dosificadores multiples” en la pagina 164.

Una pieza de trabajo de prueba se coloca en la placa de fijacion o en la superficie de trabajo.

NOTA: Este procedimiento explica el proceso de programacion para dos dosificadores. Repita los pasos segun sea
necesario para afadir comandos para dosificadores adicionales (se pueden instalar hasta cuatro dosificadores).

#

Clic

Paso

1

> MULTI NEEDLE

Imagen de referencia
Haga clic en la pestafia PROGRAMA B ‘
Haga doble clic en la fila de direccion donde

desea insertar un comando Aguja mdiltiple y
seleccione AGUJA MULTIPLE.

1>

Introduzca el numero del dosificador para
dosificar en este punto del programa (en
este ejemplo, Dosificador 1).

Haga clic en OK para guardar.

Needle 1

En la pantalla Vista secundaria, haga clic
derecho y marque el recuadro AGUJA 1.

e Mueva paso a paso la camara hasta que

Haga clic en el icono ENFOQUE para
enfocar la camara.

los puntos de mira de la camara se centren
sobre el objetivo deseado en la pieza de
trabajo.

A \ Command \

-

Introduzca los comandos requeridos para
el Dosificador 1 (por ejemplo, crear lineas o
puntos de dosificacion).

MULTI NEEDLE

Haga doble clic en la fila de direccién donde == s~ “p=a-- oo

desea insertar un comando Aguja multiple y s =
seleccione AGUJA MULTIPLE. \EEgEE;

Continda en la siguiente pdgina
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Anexo F, Configuracion y uso de agujas multiples
(continuacion)

Cémo usar el comando Aguja muiltiple en un programa (continuar)

Clic Paso Imagen de referencia
e Introduzca el numero del dosificador para
2> dosificar en este punto en el programa (en

este ejemplo, Dosificador 2).

e Haga clic en OK para guardar.

8 |] needre2 ¢ En la pantalla Vista secundaria, haga clic
derecho y marque el recuadro AGUJA 2..

9 ¢ Haga clic en el icono ENFOQUE para
'
* - enfocar la camara.
- = ]
e Mueva paso a paso la camara hasta que

los puntos de mira de la camara estén
centrados sobre el objetivo deseado en la
pieza de trabajo.

10 ¢ Introduzca los comandos requeridos para
- f  Command | el Dosificador 2 (por ejemplo, crear arcos o
‘ rellenos).
11 I ¢ Haga clic en FIN DE PROGRAMA para
END terminar el programa.

El sistema dosificara desde el Dosificador 1
o Dosificador 2 seguin se haya programado.

168 www.nordsonefd.com/es espanol@nordsonefd.com +34 963 132 243 Contamos con una red mundial de ventas y servicio para los sistemas dosificadores de Nordson EFD.
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Anexo G, Configuracion y uso del sensor de altura

El sensor de altura opcional puede detectar cualquier variaciéon en los valores de programa originales de la altura Z
entre dos piezas de trabajo. Si la altura Z cambia, el sistema detecta el nuevo valor de altura Z y ajusta el programa

en consecuencia.

REQUISITOS PREVIOS

O El sensor de altura estd instalado y el cable esta conectado al puerto E/S. Consulte las instrucciones incluidas

con el sensor de altura.

O El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)” en

la pagina 50.

O Una pieza de trabajo de prueba se coloca en la placa de fijaciéon o en la superficie de trabajo.

Para habilitar el sensor de altura

# Clic Paso Imagen de referencia
1 [m] * Haga clic en la pestafia CONFIGURACION ==
Setwp | | Open DEL SISTEMA y, seguidamente, haga clic en
ABRIR.
2 e Compruebe el SENSOR DE ALTURA.

W Height Sensor

Cuando el sensor de altura estéa activado, el
botdn Alternar sonda aparece en la barra de
pestanas.

Para configurar el sensor de altura

# Clic

Paso

Imagen de referencia

1

Camera Setup

L=,

| Height Sensor |

e Haga clic en la pestana CAMARA, haga clic
en CONFIGURACION en la parte superior de
la pantalla Camara y seguidamente haga clic
en la Pestafia SENSOR DE ALTURA.

Aparecen los campos del Sensor de altura.

= yg e e )

e En los campos situado en la esquina
superior derecha de la zona del Sensor de
altura, introduzca los valores siguientes:

- Salida de sonda: Segun esté conectada a
su sistema (ajuste predeterminado = 5)

- Entrada de sensor: Segun esté conectada
a su sistema (ajuste predeterminado = 5)

- Velocidad de deteccion (mm/s): 5 (rango
=1-20)

- Limite de carrera (mm): 20 (rango = 1-100)

NOTAS:

e La Velocidad de deteccion expresa la
velocidad a la cual el eje Z desciende hacia
la pieza de trabajo una vez que se extiende
la sonda del sensor de altura.

e El Limite de carrera es el rango dentro del
cual se mueve el eje Z para detectar el valor
de altura Z.

Offsets

0 0 0 B

Toggie Probe | [l

0 0

Camera move

Initl Height | CurrentZ Height 0 0 0
Detect 0

S
Program
2f Sensor Input5

Detect Speed (mm.5
Travel Limit (mm) 20

| Ced Setup| Height Sensor |

Continda en la siguiente pdgina
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Anexo G, Configuracion y uso del sensor de altura
(continuacion)

Para configurar el sensor de altura (continuacion)

# Clic Paso Imagen de referencia
3 S— e Haga clic en ALTERNAR SONDA.
Probe | La sonda se extiende desde el sensor de

altura.

] ] e ] | 35@ e

e Mueva paso a paso la punta hasta una
ubicacion adecuada en la pieza de trabajo
(una zona abierta y segura para que la punta
la toque) a fin de probar el sensor de altura.

de sensor.

5 I Sensor move l [ Setg e Haga clic en AJUSTAR junto al Movimiento Ogse:

0

B J 0 0 0
G

Initial Height QurremZ He\ghl 0 0 0
Det o ]
Probe Qutpu5  Detect Speed (mm. 5
P — S
s ol Sensor Inputs Travel Limit (mm) 20

| Ced Setup| Height Sensor \

6 ¢ Use una llave hexagonal de 1,5 mm para
aflojar el tornillo de ajuste ubicado en el
interior del bloque del sensor.

7 e Sujete con cuidado la sonda con los dedos
y tire de ella hacia abajo hasta que la parte
inferior de la misma se encuentre a unos 10
mm sobre la pieza de trabajo.

8 ¢ Apriete el tornillo de ajuste en el interior del
bloque del sensor.

Continua en la siguiente pdgina
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Anexo F, Configuracion y uso del sensor de altura
(continuacion)

Para configurar el sensor de altura (continuacion)

# Clic Paso Imagen de referencia
9 Toggle e Haga clic en ALTERNAR SONDA para
Frobe replegar la sonda.

S ) el

10 T * Haga clic en DETECCION DE ALTURA Offsets
Initial Height . :
i INICIAL y haga clic en Si para capturar la ——
> altura Z. o 0 o
=
es La sonda del sensor de altura toca la e Nouenztim T 8o
. . . nitial Height
superficie de la pieza de trabajo y muestra el o
valor en el campo Altura Z actual. et | Probe OuipuS  Detect Spesd (mm 5
Sensor Inputs  Travel Limit (mm) 20

El sistema ya esta listo para la deteccién
del sensor de altura. Realice una de las
operaciones siguientes:

- Continue hasta el paso siguiente para
actualizar los valores de altura Z en el
programa actualmente abierto.

- Siga hasta el procedimiento siguiente en
esta seccion para utilizar esta funcién en
un programa.

| Ced Setup Height Sensor |

11 e Opcional) Para actualizar los valores de Offsets
Offset .
el altura Z en el programa actualmente abierto, |~
haga clic en OFFSET PROGRAMA. ob__Jo__Jo

0

El sistema comprueba la altura Z actual | Cwenzisg 0 0
haciendo descender y ascender la sonda. o

Si el valor de altura Z detectado es diferente
de los valores de altura Z en el programa,

el sistema pide una confirmacion de
actualizacién de los valores de altura Z. | Cod Setup| Height Sensor
Haga clic en Si para aceptar el valor de

offset. El sistema actualiza automaticamente

todos los valores de altura Z en el programa.

Probe Outpu5  Detect Speed (mm. 5

Sensor Input5 Travel Limit (mm) 20
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Anexo F, Configuracion y uso del sensor de altura
(continuacion)
Para usar la funcion del sensor de altura

REQUISITOS PREVIOS

O El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracién y calibracién del sistema (obligatorio)” en
la pagina 50.

O El sensor de altura se ha instalado, habilitado y configurado. Consulte “Para habilitar el sensor de altura” en la
pagina 169 y “Para configurar el sensor de altura” en la pagina 169.

O El programa que desea editar usando la funcién del sensor de altura esta abierto.

# Clic Paso Imagen de referencia
1 — * Haga clic en ALTERNAR SONDA. et
Probe | La sonda se extiende desde el ZE] :
sensor de altura. ; AESEREE
RIEGE2ME
EREDEE
o [ 5 \.-,-;@ ~~-ﬁ::£;fé
2 N * Muévase paso a paso hasta la
IT:IT] ubicacion donde el sistema deberia
comprobar la altura de cada pieza
de trabajo.

e Use las teclas de movimiento paso
a paso Z para hacer descender
la sonda hasta unos 10 mm
aproximadamente (0,4") sobre la
ubicacion del objetivo en la pieza de

trabajo.
3 SENSOR DE ALTURA (HEIGHT SENSOR) > e Haga doble clic en la fila de
direccion donde desea insertar un

comando de Sensor de altura 'y
seleccione SENSOR DE ALTURA en
el menu desplegable.

e Haga clic en OK para aceptar los
valores XYZ.

NOTA: Cuando la ventana del
comando Sensor de altura esté
abierta y el sistema se encuentre en
el modo Punta, haga clic en el icono
MOVER para mover el sensor de
altura a la ubicacién especificada.

El software DispenseMotion utiliza
automaticamente el offset de camara
a sensor de altura.

4 Tl e Haga clic en ALTERNAR SONDA
Prahe para replegar la sonda.
Ahora, el sistema comprobara la

altura de la pieza de trabajo cada
vez que se ejecute el programa.
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Anexo H, Configuracion y uso de la altura de la placa
de fijacion

Para obtener valores de altura Z mas precisos, el sistema puede ajustar automaticamente los valores de altura Z en
un programa basandose en la altura medida de varias ubicaciones de la placa de fijacion. Para utilizar esta funcioén,
las mediciones precisas de la altura de la placa de fijacidén se configuran en el software DispenseMotion mediante
la ventana Configuracién de la placa de fijacion a la que se accede desde el menu de control Experto en la pestana

Configuracion del sistema. El comando Placa de fijacidn se afiade entonces a un programa de dosificacion para
ejecutar los ajustes de altura Z en un programa.

NOTA: Es necesario instalar un sensor de altura para utilizar esta funcion.

REQUISITOS PREVIOS

O Un sensor de altura se ha instalado y configurado correctamente. Consulte “Sensor de altura” en la pagina 107
para ver el nimero de pieza del sensor de altura. Consulte “Anexo G, Configuracién y uso del sensor de altura”
en la pagina 169 para mas detalles sobre la configuracién del sensor de altura.

Anadir medidas de altura de la placa de fijacion

# Clic Paso Imagen de referencia
* Haga clic en CONFIGURACION DEL SISTEMA =

1
Sws tem
. S > ABRIR > EXPERTO. -

e |ntroduzca 11111111 y, seguidamente, haga Bpent
11111111 > clic en OK. Password 2

3

S

B

mnm

3 Fixture Plate Setup ¢ Hagaclicen CONFIGURACION DE LA PLACA
DE FIJACION. Control

10 Pin Function

Call Program

Fixture Plate Setup

E E Se abre la ventana Configuracién de la placa de 45 Fture Plate Seup b= L& ]
E E fijacion. Utilice esta ventana para afadir medidas
ﬂ E de altura de la placa de fijacion al sistema.

No XYZ

e Desplace la camara hasta una posicion de la
placa de fijacién en la que desee afadir una
medicion de altura.

5 Toggle | S ¢ Haga clic en TOGGLE (ALTERNAR) para

extender la sonda hasta justo por encima del
Pielh MISEBUiE punto y, a continuacion, utilice las teclas de

movimiento paso a paso para acercarla al
punto.

Toggle ] i Probe Measure

e Haga clic en MEDIDA DE SONDA (PROBE ol
MEASURE). T -
£6.032,72.200,34.002 j

El sistema toma la medida, la afiade a la tabla y 113.709,72.260,84.068

t | d 139.371,72.260,84.067

173.347,72.260,84.069
retrae la sonda. 108,374,72.260,24.061
223.192,72,260,84.07

225.192,99.908,84, 309

6 ¢ Repita los pasos 4-5 hasta que haya tomado

. o~ . 225.192,124.914,84.539
todas las medidas que desee anadir.

225.192,144.350,84.724
225.192,165.700,84.912
NOTA: Cuantas mas mediciones tome, mayor AN M
sera la precision. Nordson EFD recomienda fr—
realizar al menos una medicién en cada

cuadrante.

A D G 1 T A e B

===

Probe Measure |

e Cierre la ventana.

Siga hasta el procedimiento siguiente para
utilizar esta funcion.
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Anexo H, Configuracion y uso de la altura de la placa
de fijacion (continuacion)

Usar el comando Placa de fijacién en un programa

# Clic Paso Imagen de referencia

1 e Haga clic en la pestafa PROGRAMA.
rogram
> FIXTURE °

Antes del primer comando de patréon de

cle Al

PLATE (PLACA DE dosificacion, haga doble clic en la fila de AEEEEEE
FIJACION) direccion y seleccione PLACA DE FIJACION. LR
s
e e e
2 e Ajuste el primer comando de Placa de fijacion = ‘ems= 0 0 =

1> > en 1 (activado). e i d

FIXTURE PLATE (PLACA ¢ (594 clic en OK. oofton

DE FIJACION) >

e Después del ultimo comando de patrén de
0> dosificacion, haga doble clic en la fila de

direccién y seleccione PLACA DE FIJACION.

¢ |nserte un comando de Placa de Fijacién
ajustado en 0 (apagado) después del ultimo |
comando de patron de dosificacion. —

e Haga clic en OK.
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Anexo |, Configuracion de la funcion de pins de E/S

La capacidad Funcion de pins de E/S, a la cual se accede a través del menu Experto, en la pantalla Configuracion
del sistema, proporciona un conjunto de condiciones configurables por el usuario que se pueden asignar a las
entradas y salidas en el puerto E/S. Estas condiciones afectan al funcionamiento del robot.

Configurar entradas/salidas

REQUISITOS PREVIOS
O El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)” en
la pagina 50.
# Clic Paso Imagen de referencia
e Conecte el cableado de sefial al puerto  Consulte “Panel trasero
E/S en la parte posterior del robot. E2V” en la pagina 16
“Panel trasero E3V-EGV” en
la pagina 17 para ver la
ubicacion del puerto de E/S.
2 e Haga clic en CONFIGURACION DEL p——

SISTEMA > ABRIR > EXPERTO.

3 T e Introduzca 11111111y, seguidamente, e » i
11111111 > o ] haga clic en OK. —
4 10 Pin Function * Haga clic en FUNCION DE PINS DE —
E/S. Control
Call Program
Fixture Plate Setup
Barcode Function
Function Control
5 e Haga clic en la entrada o la salida

para configurar y, seguidamente,
seleccionar la configuracion del
menu desplegable. Consulte “Ajustes
de configuracion de entrada”

en la pagina 176 y “Ajustes de
configuracion de salida” en la

pagina 176 para obtener una
descripcion de las opciones de
configuracion.

e Haga clic en OK.
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Anexo |, Configuracion de la funcion de pins de E/S
(continuacion)

Ajustes de configuracion de entrada

Entrada Descripcion

Input (Entrada) Ajustes por defecto.

Start (Inicio) Una sefal para iniciar la ejecucion del programa de dosificacion.

Door (Puerta) Una sefal para detener la ejecucion del programa de dosificacion. Esta configuracion se puede
utilizar en tdndem con la configuracién de salida PUERTA ABIERTA.

Stop (Parada) Una sefal para detener la ejecucion del programa de dosificacion.

Home (Inicio) Una sefal para llevar a inicio/reinicializar el robot tras una parada del programa de dosificacion.

Table Ready (Tabla lista) Una sefal para indicar que el sistema esta listo para ejecutar el programa de dosificacién.

El programa de dosificacion no se ejecutara si la sefial de entrada esta desactivada. Esta
configuracion se puede utilizar en tdndem con la configuracién de salida TABLA LISTA.

Pause (Pausa) Una sefal para hacer una pausa en la ejecucion del programa de dosificacion.

Call Program (Llamada de Una sefal para iniciar un programa especificado. Consulte el “Anexo |, Configuracion de la
programa) funcion de pins de E/S” en la pagina 175 para utilizar esta funcion.

XY Adjust (Ajuste de XY) Una sefal para iniciar un Ajuste de aguja XY.

Z Detect (Deteccion de 2) Una sefal para iniciar una Deteccién de aguja Z.

Purge (Purga) Senal para iniciar una purga. Para todos los sistemas en recintos, la entrada 8 (In 8) debe

ajustarse en Purga.

r ol 10 Pin Function Define - E@ﬂ-‘
Qut Pulse Option
In1 |[[afel8)y Qut 1 Output -
z [ Aoi Fail
In2 Start Qut 2 Output - [] Aoi Pass
In3  Door Out 3 Output -
Stop
N4 Home Qut4 QOutput -
R <D= Ready Out5  Output -
Pause
Ing  Call Program Out6  Output -
Z Detect
In7 XY Adjust Out? Output -
P Pulse Width 0 ms
N8 mpde— Outs  Output :

Menu desplegable de configuracion de entrada

Ajustes de configuracion de salida

Salida Descripcion

Output (Salida) Ajustes por defecto.

Emergency (Emergencia) Una senal que indica que el robot se ha detenido.

EMG-B Una sefal que indica que se ha presionado un botén de Parada de emergencia en el robot.
Running (En ejecucién) Una sefal que indica que el programa de dosificacion se esta ejecutando en este momento.
Homing (Regresando a inicio) | Una sefial que indica que el robot se esta reinicializand/moviendo hasta la posicion inicial.
Standby (Espera) Una sefal que indica que el robot se encuentra en posicion de espera (inactivo).

Continua en la siguiente pdgina
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Anexo |, Configuracion de la funcion de pins de E/S
(continuacion)

Ajustes de configuracion de entrada (continuacion)

Salida

Descripcion

Pause (Pausa)

Una sefal que indica que el programa de dosificacion esta en pausa.

System Start (Inicio del
sistema)

Una sefial que indica que el software DispenseMotion esta abierto y en ejecucion.

Table Ready (Tabla lista)

Una sefial para indicar que el sistema estad listo para ejecutar el programa de dosificacion. Esta
configuracién se puede utilizar en tandem con la configuraciéon de entrada TABLA LISTA.

Door Open (Puerta abierta)

Una sefal que indica que la puerta esta abierta. Esta configuracién se puede utilizar en tandem
con el ajuste de entrada de PUERTA.

No Start Trigger (Sin
disparador de inicio)

Una senal que indica que el programa no se puede ejecutar hasta que la sefial de entrada
TABLA LISTA esté encendida. Cuando la entrada TABLA LISTA esté encendida, el
indicador SIN DISPARADOR DE INICIO se apaga. Esta configuracién debe utilizarse con las
configuraciones de entrada y salida TABLA LISTA.

Teach Mode (Modo Instructor)

Una sefal que indica que el robot se encuentra en modo Instructor. Esta sefial se puede utilizar
cuando la caja de inicio/parada externa esta presente.

Calibration Execution
(Ejecucion de calibracion)

Una sefal que indica que el robot estd realizando una Deteccién de aguja Z o un Ajuste de
aguja XY.

Positional Error (Error de
posicion)

Una sefal que indica una advertencia se rebasamiento de limite cuando tiene lugar una
advertencia general de rebasamiento de limite de una ejecucién de programa.

In Home (En inicio)

Una sefial que indica que la punta se encuentra en Posiciéon de reposo.

Barcode Scan (Escaneado de
codigo de barras)

Sefal que indica que el lector de cédigos de barras ha escaneado un cédigo de barras.

AOI Fail (Fallo de AOI)

Sélo se aplica a los sistemas que utilizan la tecnologia AOI OptiSure. Consulte el Manual de
instrucciones de la inspeccion éptica automatizada OptiSure.

AOI Pass (Pase de AQI)

Sélo se aplica a los sistemas que utilizan la tecnologia AOI OptiSure. Consulte el Manual de
instrucciones de la inspeccién dptica automatizada OptiSure.

MultiNeedle 1, 2, 3, 4, 5, or 6
(Multiaguja 1, 2, 3, 4,5 0 6)

Senfal que indica que se ha producido una dosificacion desde la aguja especificada (1 a 6).

f o-! 10 Pin Function Define o E@g
———
Out Pulse Option
In1  Input »  Outl
A o = [C] Aoci Fail
n npu - u :
& Emergency [C] Aoi Pass
In3  Input - Out 3 EMG-B
Running
In4  Input v Out4 Homing
In5  Input - outs | Standby
Pause
In6  Input »~ OQuté  System Start
Table Ready
In7  Input A\ Out7 Door Open
No Start Trigger Pulse Width 0 ms
In8  Input - Out 8 Teach Mode
Calibration Execty
0 Positional Error
In Home
___Barcode scan
- Aoi Fail
Detect 7] Enable File S Apj Pass T
MultiNeedle 1
Version Cl Camera Tab yytiNeedle 2
MultiNeedle 3
2.38-RS (B34) | About
] - MultiNeedle 4
MultiNeedle 5
[ History ‘ = [ DXF ‘ (M“!t"f'eed'e 6 Run View

Menu desplegable de configuracion de salida
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Sistemas de dosificaciéon automatizados de la serie EV

Anexo J, Configuracion y Uso de la llamada de
Programa

La funcion de Llamada de programa, a la que se accede a través del menu Experto en la pantalla de Configuracion
del sistema, hace que el sistema abra un programa especifico basado en un estado alto/bajo de una entrada
binaria. Por ejemplo, si las entradas 1 a 3 estan configuradas en Llamada de programa (a través de la ventana
Funcioén de pins de E/S), entonces se pueden llamar un total de 8 programas sobre la base del estado de
activacion/desactivacion de estas tres entradas. Si se ajustan mas entradas en Llamada de programa, se podran
llamar muchos mas programas.

REQUISITOS PREVIOS
O El sistema se ha configurado correctamente. Consulte “Configuracion y calibracion del sistema (obligatorio)” en
la pagina 50.
O Se creany guardan los programas que desea llamar.
# Clic Paso Imagen de referencia
1 e Conecte el cableado de sefal al puerto E/S en  Consulte “Panel trasero E2V” en
la parte posterior del robot. la pagina 16 “Panel trasero

E3V-E6V” en la pagina 17 para
ver la ubicacion del puerto de
E/S.

2 e Vaya a “Anexo |, Configuracion de la funcion de pins de E/S” en la pagina 175
para asignar entradas como entradas de Llamada de programa. En este ejemplo,
las entradas 1 a 3 se asignan como entradas de Llamada de programa. Regrese
aqui para continuar.

3 s 1o e Haga clic en CONFIGURACION DEL SISTEMA - = - = P
e ABRIR > EXPERTO
e Introduzca 11111111y, seguidamente, haga Epert
11111111 > clic en OK. Pesamort 7
Tmnn
5 e Haga clic en LLAMADA DE PROGRAMA.
Call Program
Control
10 Pin Function
Frtuire Plate Setun
6 T =ioxi| e Enlaventana Llamada de programa, haga clic
bl Fen, en una fila debajo de Llamada de programa CwEs
! gggggg}ég’lﬁﬂ:‘é‘ggm'F‘*‘“‘E'gdeclﬁSRC y busque el archivo de los programas que =
3 D! Onrm-tip. SRC i A
3 DrswenbntpSRE desee llamar. En este ejemplo, se afiaden 8
e programas.
7 DdsaveMdelpho SRC X
\ e Cierre la ventana para guardar. =
2 o o

NOTA: La funcionalidad del programa de llamadas es binaria. Como se muestra en

la siguiente tabla, el programa almacenado como IN 0 se llama si todas las entradas
estan en nivel bajo (APAGADO). El programa almacenado como IN 3 se llama cuando
las entradas 1y 2 estan altas (ENCENDIDO) y la entrada 3 esta baja (APAGADO).
Valores binarios 1, 2, 4, 8, 16, 32..., etc., entradas iguales 1, 2, 3, 4, 5, 6..., etc.

Para llamar a este Active o desactive estas entradas...
programa... Input 1 Input 2 Input 3
INO APAGADO APAGADO APAGADO
IN 1 ENCENDIDO | APAGADO APAGADO
IN 2 APAGADO | ENCENDIDO APAGADO
IN 3 ENCENDIDO | ENCENDIDO APAGADO
IN 4 APAGADO APAGADO ENCENDIDO
IN 5 ENCENDIDO [ APAGADO ENCENDIDO
IN 6 APAGADO | ENCENDIDO [ ENCENDIDO
IN7 ENCENDIDO | ENCENDIDO | ENCENDIDO
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Anexo K, Instalacion del driver PICO

Para utilizar el software DispenseMotion para editar de forma remota los parametros de un controlador PICO Touch
conectado, siga estas instrucciones para instalar el driver del controlador PICO Touch. Necesitara un cable USB a
serie (el controlador Touch se entrega con este cable).

Actualizacion del software DispenseMotion y conexion del cable

# Paso Imagen de referencia

1 e Asegurese de que el software DispenseMotion mas reciente esté instalado en el controlador
DispenseMotion. Consulte las instrucciones de actualizaciéon del software DispenseMotion suministradas
con el software.

2 e Desbloquee las unidades C y D del controlador DispenseMotion:

- Windows® 7: Haga clic en Inicio > EWFMANAGER, seleccione la unidad C, haga clic en DESHABILITAR
y reinicie el controlador DispenseMotion.

- Windows 10: Haga clic en Inicio > Utilidad de bloqueo de Windows 10 loT > Filtro de escritura
unificado, haga clic en las unidades C y D, haga clic en Desproteger y reinicie el controlador
DispenseMotion.

NOTA: Para obtener instrucciones detalladas para desbloquear las unidades C y D, consulte las
Instrucciones de actualizacién del software DispenseMotion suministradas con los archivos de
actualizacién del software.

3 e Conecte el cable USB a serie a los puertos
USB en el controlador Touch y el controlador
DispenseMotion.

Controlador Touch

Controlador
DispenseMotion

Instalacion del driver PICO para Windows 7/Windows 10

# Paso Imagen de referencia
1 e En el controlador DispenseMotion, vaya a D:\ T ———
Nordson. Apps & feat s

e Compruebe que la carpeta EFD PICO TOUCH
Driver esta presente.

i
EEEEOEE

;P o2 F I FE I 1§
H e
: “Rlshg £t
riLl | L f
1L {
|
.

Continda en la siguiente pdgina
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Anexo K, Instalacién del driver PICO (continuacion)

Instalacion del driver PICO para Windows 7/Windows 10
(continuacion)

# Paso Imagen de referencia

2 e Abra DEVICE MANAGER y localice el driver
FT232R USB UART:

- Si aparece una pequena marca amarilla, el
controlador DispenseMotion reconoce el
cable USB a serie pero no dispone del driver
necesario para comunicarse con el controlador
Touch. Vaya al paso 3.

- Si la marca de verificacion amarilla no esta
presente, DESINSTALE el driver USB UART
FT232R existente y vaya al paso 3.

3 e Haga clic con el botdon derecho del ratén en
FT232R USB UART y seleccione ACTUALIZAR
SOFTWARE DE DRIVER.

4 ¢ Haga clic en BUSCAR SOFTWARE DE DRIVERS
EN MI EQUIPO.

5 e Haga clic en EXPLORAR y vaya a D:\Nordson\
EFD PICO TOUCH Driver.

e Haga clic en SIGUIENTE.

El Administrador de dispositivos instalara el driver
de EFD PICO TOUCH.

Continua en la siguiente pdgina
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Anexo K, Instalacién del driver PICO (continuacion)

Instalacion del driver PICO para Windows 7/Windows 10
(continuacion)

# Paso Imagen de referencia

6 e Abra la aplicacion DispenseMotion y compruebe
que el sistema puede conectarse al controlador

- I EEEEE

TOIJCh- PicaTouch Paramet 1 | EEEEEEER
Line Speed 10 ~IINNEEEE
Line Start 132915 0 3882
e End 10941 0 852 .
— — %) oAl o O
i 8l
& s HEHEE m
KPIH=Te] ; NEEEE q = 2
G| | ———— m::..--..... R 8
. [ oo: RO oo [ . - 3
. ‘ EREEEE
S]] I 000s mecos: 52 | LU =
[usen ]
e Iv 1z Fu® |
| = EO o X I e | BSE |6=]
1 Mot
E] 21 Output 2 gl —————————————" — 7. If "
2 A : Iv- " Jze o, MO

& B Eewee)
EIEEENE-HEN - - B — e

7 e Haga clic en INICIO > EWFManager.

8 e Pulse COMMIT para guardar los valores.

Instalacién del driver de PICO para Windows XP
# Step

1 ¢ Vaya al siguiente enlace y siga las instrucciones proporcionadas:

https://www.usb-drivers.org/ft232r-usb-uart-driver.html

2 e Seleccione el siguiente driver:

2014 VCP driver — 32bit/64bit Windows (No longer supported)
Windows Server 2008 R2, Windows 7, Server 2008, Server 2003, Vista %.{z

FT232R USB UART Driver Download
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Notas
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GARANTIA LIMITADA DE UN ANO DE NORDSON EFD

Este producto Nordson EFD esta cubierto por una garantia de un afio a partir de la fecha
de compra que establece que esta libre de defectos de fabricacion o materiales (donde no
estan incluidos los danos provocados por uso indebido, abrasion, corrosion, negligencia,
accidente, instalacion defectuosa o por la dosificacion de materiales incompatibles con
los equipos), siempre y cuando los equipos se instalen y manejen de conformidad con las
instrucciones y las recomendaciones del fabricante.

Nordson EFD procedera a reparar o a sustituir sin coste alguno cualquier componente
defectuoso, tras la devolucién autorizada y abonada previamente de la pieza a nuestra
fabrica dentro del periodo de garantia. Las Unicas excepciones son esos componentes
sujetos a un desgaste normal y que deben sustituirse de forma periddica, por ejemplo,
diafragmas de valvula, juntas, cabezas de valvula, agujas y boquillas, entre otros.

En ningun caso, la responsabilidad o la obligacion de Nordson EFD en virtud de esta
garantia superara el precio de compra del equipo.

Antes de la puesta en servicio, el usuario debera establecer la idoneidad de este producto
para el fin previsto y el usuario asume todos los riesgos y las responsabilidades que se
deriven de su uso. Nordson EFD no otorga garantia alguna de comerciabilidad o idoneidad
para un fin particular. Nordson EFD declina toda responsabilidad en caso de producirse
danos incidentales o consecuentes.

Esta garantia solo tendra validez si se utiliza aire libre de aceites, limpio, seco vy filtrado,
cuando proceda.

Nordson

EFD

Para ventas y servicio Nordson EFD en mas
de 40 paises, llame a EFD o visite
www.nordsonefd.com/es.

Mexico / Puerto Rico
800-556-3484; espanol@nordsonefd.com

Espaiia
+34 96 313 2090; iberica@nordsonefd.com

Global
+1-401-431-7000; info@nordsonefd.com
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