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Juego de ajuste SEMD/MEMD
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Fig. 14-11: Juego de ajuste SEMD/MEMD

Cables

1
2 Caja de ajuste universal
3

Sensor MEMD para cartuchos de ajuste pequefios
4 Sensor SEMD para cartuchos de ajuste grandes

Con el juego de ajuste SEMD/MEMD se pueden ajustar todas las varian-
tes de robot con cartucho de ajuste grande y pequeno.

* MEMD - Micro Electronic Mastering Device
para cartuchos de ajuste pequefios
» SEMD - Standard Electronic Mastering Device

para cartuchos de ajuste grandes

El juego de ajuste también esta disponible por separado como juego de
ajuste SEMD o MEMD.

Juegos de ajuste disponibles

Juego de ajus-
te

Numero de ar-
ticulo

Descripcion

SEMD/MEMD

00-228-936

Dispositivo de ajuste para todos
los cartuchos de medicién (rosca
fina M8/M20) aplicable a todos los
tipos de robot

SEMD

00-228-934

Dispositivo de ajuste para cartu-
chos de medicidn con rosca fina
M20 aplicable, p. ej. para la serie
QUANTEC

MEMD

00-208-642

Dispositivo de ajuste para cartu-
chos de medicion con rosca fina
M8 aplicable, p. ej., para AGILUS
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del SEMD como dispositivo de
ajuste para sistemas KR C2 (KTL).

;O:. Juego de ajus- | Numero de ar- . .,

e} , Descripcion

= te ticulo

[}

8 Opcién KR C2 00-228-327 Cable adaptador para la utilizacién
®

=

<

MEMD/SEMD en uso

Fig. 14-12: Ejemplo de conexién SEMD

Juegos de ajuste antiguos ya no disponibles

* UEA - Palpador electronico para unidades de control basadas en KR
c1/Cc2.

Para ello es necesaria la opcién KR C2 (adaptador).

« EMD - Electronic Mastering Device para unidades de control basadas
en KR C4/C5.

14.5 Determinacion de la posicién mecanica cero

¢ Qué aspecto tiene un punto de ajuste?

Fig. 14-13: Estructura de un punto de ajuste en el robot

1 EMD (Electronic Mastering 4 Entalladura de medicion
Device)
2 Cartucho de medicién 5 Marca de preajuste

3 Palpador de medicién
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Este tipo de ajuste se usa, cuando:

+ sin desmontar la herramienta y la carga adicional debe restaurarse un
ajuste inicial (sin carga).
« el robot trabaja en su ambito de aplicaciéon con un sistema de cambio

de herramienta, por ejemplo, garra y una pinza para soldar por pun-
tos.

E )El modelo de robot con posicionamiento exacto se basa en un ajuste
inicial sin carga. Por ello es muy importante que con cada proceso de
ajuste se vuelva a restaurar este estado.

Para simplificarlo y evitar el desmontaje de herramientas y cargas adi-

cionales, esta disponible el camino a través del ajuste con correccion
de carga.

Efectos sobre la reanudacion del servicio posible

—— 3 _—

Load mastering with offset (5)  Offset tool ® First mastering

Durante la puesta en servicio, el robot siempre se ajusta de forma inicial
(sin herramienta/carga) y a continuaciéon se programan los offsets para ca-
da herramienta.

El offset calculado en ello para el ajuste inicial se guarda de forma con-
creta para cada herramienta.

Tras una posible averia, e robot se puede ajustar con la herramienta/
carga montada en ese momento.

Mediante el offset especifico de la herramienta, el robot esta capacitado
para volver a calcular el ajuste inicial.

14.6.1 Conocer el ajuste inicial
Descripcion

Un ajuste inicial solo se puede realizar cuando el robot esta sin carga. No
se debe montar ninguna herramienta ni carga adicional.
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Ajuste del robot

Fig. 14-20: Ajuste inicial

14.6.1.1 Realizar el ajuste inicial
Procedimiento

1. Llevar el robot a la posicion de ajuste inicial.

Fig. 14-21: Ejemplos de posicidon de preajuste

* En caso necesario, ajustar un override lento.

+ Desplazar lentamente el eje que debe ajustarse hasta la marca de
ranura y punto de mira con las teclas *.

2. Atornillar y conectar MEMD/SEMD al cartucho de medicion.

Fig. 14-22: SEMD, enroscado sobre el cartucho de medicién

* Retirar del eje fisico marcado en la ventana la tapa protectora del
cartucho de medicion.
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Para ello se puede utilizar el destornillador integrado en MEMD/
SEMD.

3. Conectar el cable MEMD/SEMD

Fig. 14-23: Cable EMD, conectado

e Atornillar el MEMD/SEMD al cartucho de medicion.

+ Conectar el cable de medicion al EMD y a la conexion X32 de la
caja de conexiones de la base.

A ATENCION

Enroscar el EMD en el cartucho de medicién siempre sin cable de
medicidon. Montar entonces el cable de medicion en el EMD. En ca-
so contrario, se puede dafar el cable de medicién.

Retirar también siempre el cable de medicion del EMD antes de re-
tirar el EMD. Solo entonces se puede retirar el EMD del cartucho
de medicion.

Después del ajuste, desmontar el cable de medicion de la conexién

X32. En caso contrario, se pueden producir senales parasitas o cau-
sar dafios materiales.

4. Activar el ajuste inicial

Ruta de menu: Tecla de robot > Puesta en servicio > Ajustar > EMD
> Con correccion de carga > Ajuste inicial

5. Ventana Ajuste inicial
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Ajuste del robot

Fie 2 del robot
B Eie 3 del mbot
£1e 4 dal robor
Eje & del robot

Be & del robot

» Pulsar el eje que hay que ajustar en el menu (2).
El eje activo se marca en azul.

6. Realizar el desplazamiento de ajuste, programar un offset

debe reakuare sempre S, ks carge sempre puede permunecer

montada durante of Quste. Indicacidn; Algunos toos de robot no dsponan de mcopodn T
pama un END en gl e 5. En 13l caso, 5e Gabe oz 040 Drocesd de uste. Par alo, tener |RNES
&0 cuenta B documentacida,

I . ...

Be 2 del robot
B &2 3 del mbot
| &0 4 dal robot

Eje 5 del robot.

N ‘Bt & del iobot

* Iniciar el recorrido de ajuste con el botén Ajuste (3).

+ En la ventana de mensajes se mostrara el mensaje Tecla de inicio
necesaria (4).

7. Pulsar el pulsador de validacion y la tecla de inicio
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