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COMIENZA UNA
NUEVA ERA DE
TECNOLOGIA

COLABORATIVA.

maquinaria y
herramientas



Puntos de atrapamiento
reducidos

O Disefio redondeado
O Gran offset con para el J3

evita posibles atrapamientos

Certificacion de seguridad

O Certificacion 1ISO10218-1 conforme a la
ISO/TS15066

O Las funciones de seguridad del robot
ayudan a crear una aplicacion segura,
como ya se ha demostrado con nuestra
tecnologia disponible de la serie CR




Contact stop

U Se detiene de forma segura
con solo un contacto ligero:
aproximadamente 10-20N

Push to escape Retract motion

O El robot puede empujarse U El robot se retraera
alrededor de los ejes J1, inmediatamente cuando

J2 y J3 para liberar la entre en contacto con

zona de trabajo. objetos duros para minimizar
la fuerza en posibles
atrapaminetos.




Paro por contacto

El robot para automaticamente cuando detecta que un operario o un
elemento externo toca el robot o la pinza.

Sensibilidad del paro por contacto: Maximo 150N

El robot para por contacto a 150N o menos (programable por software)

Posibilidad de Auto-Rearme
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Push to escape & Retreat motion

Push to escape Retreat motion
El robot puede empujarse alrededor de los ejes J1, J2 y J3 El robot se retraera inmediatamente cuando entre en contacto
para liberar la zona de trabajo. con objetos duros para minimizar la fuerza en posibles

atrapaminetos.

Push J3

Push J2

Push J1 Qflp

8 FIB - WEBINAR CRX SERIES



Auto Rearme

Rearme automatico del programa que se mantenia ejecutando Esta funcién es cancelada en caso de:
hasta que el robot paré por ContactStop (Contacto directo). . Cualquier alarma existente.
. Existen dos paros por contacto muy seguidos.
Activar funcion: . El programa se aborta.
»  Esta funcién se puede habilitar y deshabilitar. *  Serealiza un Push to Escape.
. Se puede configurar el tiempo de espera hasta al . La fuerza externa es excesiva.
autorearme.

Solo funciona en:
. En modo AUTO

9 FIB - WEBINAR CRX SERIES



Luces LED

Luz amarilla

d Modo no colaborativo
con max. 2000 mm/s

U En combinacion con
otros dispositivos
seguros.

Luz verde

O Continua — Modo
colaborativo con
max. 1000 mm/s

Intermitente — Modo guiado
manual activo

Luz Roja
Q En alarma (STOP)




Guiado sencillo.




Directa e intuitiva

Q

Q

Mueva facilmente su robot a una posicion
guiandolo manualmente

Programacion intuitiva con la funcion Drag
& Drop en el nuevo Tablet Teach Pendant

con una gran pantalla tactil.

i= TESTOO1

Ihenieditor







3 elementos base forman el Teach Pendant
nuevo

0 Teach Pendant
Q Tablet con pantalla de 10 pulgadas TP base Tablet
QO Aplicacion \ I
Normas de seguridad industrial .

0 Botdn de parada de emergencia

O Interruptor habilitador de tres
posiciones

Normas industriales

O Resistencia a los golpes

O Polvo y agua protegidas

IP54 para tableta TP
T T Tablet montada en la base TP




Soporte opcional y gancho
para tableta

Se puede fijar en una placa
con iman incorporado

SOPOne;/,

Altura
Ancho
Grosor
Peso




dispobibles Tablet TP (estandar,
dos interfaces disponibles)

Nueva interfaz de usuario
Intuitivo para principiantes.

Operacién facil con enfoque
en funciones simples

iPendant (opcién) Interfaz de usuario iPendant

Q iPendant tradicional | )| Misma pantalla que para

iPendant tradicional
O Todas las

funcionalidades
disponibles

Especificaciones completas
disponibles




interfaz, mas intuitiva y adaptable

New intuitive touch panel user interface

Menu / Status Bar

Dropdown menu
Status icons

3D View Panel
Graphical robot status display

Timeline Program View .
Intuitive program representation el
Simple program navigation ey Ty L= I .E,E
. ol ~ > 3 S e
Programming Panel ~HRBE08 |
. . SEe0EED — --oun gy
Drag & drop icons to the timeline  — — —

© Customization by making custom icons and menus

Parameters adjustable in Details Drag & drop iconsto  « Touch icons in the Timeline to show details

the timeline to teach  « Modify parameters for commands

Custom icons example Custom menu example
(For Motion or 1/0 command) (For 1/0 setting)



Interfaz de usuario

Toque los iconos en la linea de tiempo para mostrar
detalles Modifique los parametros para los comandos

B0 &

Arrastra y suelta iconos en la linea de tiempo para
ensefar

10 -

a: Y. . . .

. . . 5 . . . - 1000 P
123 N
]
= =
Linear

R
- osition ¥ No. 3 ¥
Details 42
Touch Up
Favorite = comment
,. La.s...1 .‘5‘1:.. @
Y aas T
History Circular Macro call Wait Speed: ‘ 250 mm/sec "

L J
All n %JL_J Route: \M
If For Additional motion1::| z‘ —

Motion h
Jump Label Output Registers

A Robot Operation




Customizacion

Ejemplo de iconos personalizados para movimiento o Ejemplo de menu personalizado para la configuracion de
comandode E/S E/S

Configuration screen example

FANUC

Open Digital Output!'

Close Digital Output'=: &

Open status Digital Input ' &
Close slatus Digital Input © ©
Current position Analog Input © B
Grip force Analog Input B







Interfaz

Visualice menus personalizados vy ejecute
comandos personalizados para dispositivos
periféricos utilizando complementos

Las instrucciones dedicadas y las pantallas de
configuracién para dispositivos proporcionados por
terceros se pueden instalar utilizando un software

de complemento Pantalla de Instrucciones con Sitio web de

configuracion detalles (ejemplo FANUC (imagen
La herramienta de desarrollo de complementos

para dispositivos periféricos esta disponible.

Configuration screen example

La lista de complementos disponibles para los FANUC
dispositivos periféricos CRX estara disponible en el b

agn . . . Close Digital Gutput - &
sitio web de FANUC junto con la referencia al sitio st . W
Close status Digrlal Input

web de cada proveedor. Curen poaiion Ansog st - B

Grip foroe Amalog bput &

Web site of the /
peripheral equipment
provider
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Conéctese directamente al controlador del robot (no se necesita PC)

Cables integrados para
sensor de vision o fuerza.

~
-

Conexion directa de camaras y sensores de fuerza al controlador del robot (No se ™.
necesita una PC adicional)



\ W,

T

CR-35/A CR-15/A CR-14IA/L CR-7IA/L CR-7iA

CR-41A

Max. load
capacity 35 Kg 15 Kg 14 Kg 7 Kg 7 Kg 4 Kg
911mm (load
Reach 1813mm | 1441mm [oPU<12A 9qqmm 717mm | 550mm 994mm 1249mm | 1418mm | 1418mm | 1889mm
820mm (load
capacity = 12kg)
Collabora
tive mode| 250mm/s 800mm/s 500mm/s 500mm/s 1000mm/s 1000mm/s 1000mm/s | 1000mm/s
Max. [ (*1)
Speed|  High
speed 750mm/s 1500mm/s 500mm/s 1000mm/s 2000mm/s 2000mm/s 1000mm/s | 2000mm/s
mode
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R-30:B Mini Plus

20 kg — transportable por una persona

Facil de instalar, poco pesado y disefio
compacto

La tension de entrada va desde la opcion
preparada para 100V hasta los 240V.

« AC100V-AC120V (Single Phase)
+ AC200V-AC240V (Single Phase)

Conexién (USB, Ethernet, I/O Link i, DI/DO
20/16, safety 1/O)

Tipos de cabinet:

e Vertical . IP54
* Horizontal : IP20

Vertical

370mm

Horizontal

420mm

410mm

210mm

‘/;SOmm



Additional axis cabinet with
IP54

Max. 2 additional axis : § Motor (Only
BiSV20)

Sealing Type : IP54

Separate Vertical / Integrate : Both
applicable




Facil transporte.




transporte

Facil transporte utilizando embalaje de cartdn e instalacion rapida después de desempacar

990mm (CRX-10/A)

1140mm (CRX-10/A/L)

~ Unidad mecanica
450mm | ” 45kg

Pallet

3. Adjuntos

Max. 35kg
(incluido Tablet TP)

2. Controlador

Max. 40kg
(w/robot connection extension cable)
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Instalacion facil y segura del robot mediante
el uso de materiales de embalaje sin equipos
de elevacion.

llustracion del procedimiento
en la caja exterior.

Elevacion e instalacion por

Retire la caja exterior dos personas

54



Easy set up applications.




avanzadas

2D Vision 3D Visions Force Sensor
Muchas funciones avanzadas,
con nuestros sensores de

[y T e
= PR ==
vision integrados o fuerza,

estén disponibles - SE@ Cable for vision or force sensor
integrated inside robot arm

Conexioén directa de camaras y

sensores de fuerza al

controlador del robot (sin 4

necesidad de PC adicional) / No PC

Connector . ired
for vision or { require

force sensor .
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Easy teach

= Elprograma "FIND & Pick" se puede completar de acuerdo con la GUI

» Facil de usar con parametros de ajuste automatico para usuarios sin experiencia

Seamless GUI
from Editor to
Vision Setup

- Easy
Calibration

« Parameter
Auto-Tuning

FIND Offset
Motion

Program Editor Screen

57



Makers

Offset Function

1-Marker Runtime Offset

3-Marker Runtime Offset

Using the grid pattern
as a marker

Any marker can be used

ltems

Marker Marker size can be selected (Marker provided from FANUC is 30x30mm) .
(Minimum size is 100x100mm)
Offset +0.5mm %1 +0.5mm X1
Accuracy
4~5sec
Snap : : , . 10~20sec
Time (1-Marker 'S snapped 1 to multiple times depending (The robot moves to 3 places and snaps 6 times)
on the required accuracy)
Number
Of Setting Few Many

58
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Se puede registrar cualquier marker.

El robot busca 3 marcadores en una
maquina periférica y ajusta el
movimiento del robot (Ajustando el
FRAME)

El robot montado en un carro se
puede reubicar de una maquina a
otra y realizar los trabajos sin volver
a realizar teach sobre el movimiento
del robot.

Facil ajuste de vision de acuerdo
con la guia en la tablet TP

4\

|

Cart (AGV)
~——

(1

.......

Program Editor Screen

3-Marker
Runtime Offset

000600
e 2 2
B3 K &S

o-
-]

Offset
Motion



60

El robot montado en un carro
se puede reubicar de una
maquina a oftra y realizar los
trabajos sin volver a ensefiar el
movimiento del robot.

Ensefianza facil con pocos
elementos de configuracion

Marker
(Grid Pattern)

1-Marker Runtime Offset
e
cometouse |12scocere v | [l
@ B Octection setup
Grid Spacing | 7 5mm
I

e used.
hos i3 writin on the gei, seect 1

Program Editor Screen

1-Marker Offset
Runtime Offset Motion

A-97606-6912E/11 (30)




” Phase ( Contour \

workpiece

Face Match Insert

chuck

{

grinder

Y, \Polishing, Deburriny

iPendant UIF (Same screen as traditional iPendant)

Fix orientation

Inspection by

\ push /

61

: External Force
function Sensor Integrated sensor
Constant Push supported Constant Push supported
Face Match supported (¥1) Face Match supported (*1)
Insert * Insert *
supported (*2) supported (*2)
Phase Match supported (*3) Phase Match supported (*3)
Contour supported Contour supported

(*1) As a guide, the diameter of the workpiece needs to be about 50mm or more.

(*2) investigating applicable conditions (*3) Only around 16 center

A-97606-6912E/11 (33)







por Arco

Teach sencillo para la soldadura

por arco a través de un solo
icono

Posibilidad de pausar/reanudar

Setup on
durante la soldadura por arco

Detail Screen

- Ny

» Weld point

Weld Start Position
Weld End Position
Weld Schedules

Basic Arc

Program Editor Screen Basic Arc Detail Screen
A-97606-6912E/11 (34)
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para Arco

64

Funcion de weaving easy teach.

Teach facil para realizar
weaving en el hilo de soldadura
a traves de un solo icono

eaan

v
8Qu

Basic Weave

Weld Start PWEndPos-

WW‘WH&!O‘W&

Weld schecule [

Weld Mode Number : #5 CV MAG Syn

@ Basic Weave Instruction

Wire : Steell.2 mm
Gas: ArCO2

Wave control ;| 100.0 %
Travel Speed : 0.0 em/min

Craterfill Process Schedule -

Weaving schedule [
Dwell Time

atThe Left End Point "' *¢
Amplitude =
1.0 mm
Frequency
h_/
40 g Dwell Time ol
at The Right End Point.

_ Weaving
Schedule




Package

Handle Integrated
Type

No Handle
Type
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(Guideline)




La aplicabilidad se puede juzgar a partir de las siguientes
condiciones

= Par bajo

=  Par de apriete

= punto de control:

» Masa y CG del aprietatuercas y el adaptador
» Masa y CG de aprietatuercas y adaptador

= Angulo de montaje del aprietatuercas

Tightening torque[Nm] = Alto par
&5 T = Puyntos de control:
22_ I-Iligl‘lu toqu u'e | » Angulo de montaje del aprietatuercas
0 3 = Masa y CG de aprietatuercas y adaptador
40
35
232 = Fuera del rango
201 =
15 = Low torque [ =  —Por favor, péngase en contacto con FANUC
10
5

» M k
o 1 2 3 4 5 ass[kg]

Definition of Tightening
Torque Conditions
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Low Torque

El CG del atornillador y el adaptador debe estar
dentro del diagrama correcto.

La carga debe estar dentro del diagrama de
carga del robot

Diagram label

Description of the diagram label

|

Tightening torque

Mass of nut runner and adapter
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High Torque

Asegurese de que X e Y del centro de gravedad (del atornillador y el

adaptador) sean de 15 cm o menos.

El angulo & (consulte la figura a continuacion) y Z del CG (del atornillador
y el adaptador) deben estar dentro de los diagramas correctos segun el

par de apriete.

La carga debe estar dentro del diagrama de carga del robot.

Tightening torque 40 Nm or more and 65 Nm or less

| Fig. Definition of angle & |

d:Angle between 14
rotation center axis
and nut runner
tightening rotation
center axis

»\ J4 rotation center axis
\, p
A ;
L _f~

- IL MNut runner tightening
.-~ rotation center axis

. i LN |
g
E

R

25

20

E1s
~

10

5

0

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90
Angle 6[deg]
~—less than 4kg  —4kgormore and 5kg or less
Tightening torque less than 40 Nm

30

25

20

£ 15
~

10

5

0

0 10 20 30 40 50 60 70 80 30

Angle &[deg]

less than 4kg ~ ——4kg or maor and 5kg or less




Ejemplo de calculo

Ex. Nut runner and adapter 0\ J4 rotation center axis
Mass:3.5kg ! ‘f ]
CG ' L
X=0cm s 5; Nut runner tightening
Y=—-10cm | rotation center axis
Z=5cm (\ ‘L}

Angle d=30deg }\\

(DPlease see the definition of tightening torque conditions on the page 23.
+ Mass:3.5kg, Tightening torque:38Nm
—High torque

Tightening torque:38Nm

Tightening torque less than 40 Nm

@Please see the guideline for high torgue on the page 25. %

+ CG of the nut runner and adapter X,Y »
JX2 +v2 = /02 ¥ (—10)2= 10 < 15cm .

—=0K 5

- Tightening torque:38Nm S|

— The right diagram is used for the judge. o 10 2040 s s 7080 90

5cm 30deg Angle &[deg]
- CG of the nut runner and adapter Z=5cm, Angle 5=30deg Tlessthandkg  ——dkgor mar and Skgor less

—It is OK because the use condition is within the area highlighted

in yellow. A-97606-6910E/09 (26)
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Dual Check Safety ( )

Sistema de seguridad basado en software por CPU doble
» Circuito de parada de emergencia de doble cadena por dos CPUs
» Datos mutuos y verificacion de resultados por dos CPUs

» En el sistema de seguridad basado en software esta disponible "Seguridad funcional” (verificacion de
zona y verificacion de velocidad del robot)

Dual CPU

~ Shut off

Safety signals 'ﬂ CPU #1 P Con?;:tor motor power
7y a t : I :‘.
Motor position ”|cross-check " .
Contactor
and speed J| CPU #2 L 2 i
~




DCS

» La funcién de comprobacion de posicién/velocidad del DCS supervisa la posicion/velocidad de los
gjes del robot o la posicidon/velocidad del brazo y de la herramienta del robot

« DCS detiene el robot inmediatamente, antes de que exceda el limite de velocidad especificado o la
area de movimiento especificada

Check

J5 (‘ /_,/ Tool and Arm
/ RSy

Check
Joint Position / Speed Check Tool Specified Base area
Orientation Orientation




DCS

Monitoriza continuamente la posicion de la herramienta (hasta 16 tools) y del brazo, bien como controla
el robot para que no exceda el area de movimiento especificada




con DCS

= Cuando el operador esta en la alfombra de
seqguridad, si el robot se mueve hacia el
operador, la funcion de verificacion de posicion
del DCS causara una parada de emergencia y
garantizara la sequridad del operador

» Reduzca los equipos de seguridad (cortina de
luz, etc.)

Ny ~, 3
= When an operator is on the safe

mat.
, h The Area of No2 becomes enable.

s\l.




del DCS

Red de Seguridad

Simplifica el cableado de seguridad

Seguridad por DCS

DCS Speed Check

Reduce und. de parada local

DCS Position/Speed Check

Reduce el espacio de la instalacion

DCS Position Check

Reduce interruptor de zona




Reduccion de espacio

= Sin DCS:

» E| vallado de seguridad debe
instalarse fuera del area de
movimiento maximo

= Con DCS:

» Se podria instalar un vallado
de sequridad alrededor del
area de movimiento
restringido




Display

Mostrar zona DCS, modelo de robot
y modelo de usuario.

Mostra la zona Habilitada
= (Cada zona puede ser
habilitada/deshabilitada por Safe
1/O.

Facil de recuperar de la alarma DCS.
= Facil de encontrar la zona y el
modelo interferidos

Facil de verificar si la zona DCS esta
habilitada o deshabilitada.

%1 1§4D GRAPHICS DCS Display

1 safe I/0 Status:
2 Safe I/0 connect:

3 Joint position check: z===
4 Joint speed check: wmme
5

6 Cart. speed check: o
7 T1 mode speed check:

8 User model:

9 Tool frame:

10 User frame:

11 Stop position prediction:

12 Robot setup:

13 Mastering parameter:

14 Pos./Speed check setup:

15 I/0 Link i Slave:

16 safe I/0 consistency check:
17 safe 1/0 device:
18 Signature number:
19 Code number setup:

Workspace

Robot model

User model

[ TYPE ] APPLY DETAIL






