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Manual de fuerza/par (F/T)

Introduccion

Este manual es una recopilacion de varias secciones modulares de un sistema de sensores de F/T. Las secciones
modulares del manual siguen el orden siguiente y proporcionan la siguiente informacion:

A. Introduccion

Esta seccion incluye la informacion de contacto para ponerse en contacto con un representante de AT, las
directrices generales de seguridad y los términos y condiciones de venta. El nimero de documento de ATI
correspondiente a esta seccion del manual modular es: 9620-05-A-Introduccion.

B. Sensor

Esta seccion contiene informacion sobre el cuerpo mecanico del sensor.

El contenido incluye una descripcion general del producto, instrucciones de instalacion, informacion sobre el
funcionamiento, directrices para la resolucion de problemas y especificaciones.

El nimero de documento ATI correspondiente a esta seccion del manual modular es: 9620-05-B-XX (XX = nombre
del modelo del sensor).

o

Version de la interfaz de comunicacion

Esta seccion contiene informacion sobre las caracteristicas eléctricas y de software de una version especifica de la
interfaz de comunicacion. Algunos ejemplos de versiones de interfaz de comunicaciéon son EtherCAT, Ethernet y
RS422. Esta seccion también incluye informacion sobre el cableado.

El nimero de documento ATI de esta seccion del manual modular es: 9620-05-C-XX (XX = version de

la interfaz de comunicacion).

D. Aplicacion personalizada

Esta seccion contiene informacion adicional necesaria para que el sistema de sensores funcione en una aplicacion
personalizada. El nimero de documento de ATI para esta seccion del manual modular es: 9620-05-D-XX (XX =

aplicacion personalizada).
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A. Introduccion

Pongase en contacto con ATI Industrial Automation si tiene alguna pregunta sobre un modelo concreto.

ADVERTENCIA: Utilice los productos de ATl anicamente para las aplicaciones aprobadas
por el fabricante. El uso de productos de ATl en aplicaciones distintas a las previstas por el
fabricante podria provocar dafios en los equipos y lesiones al personal.

JAN

PRECAUCION: Este manual describe el funcionamiento, las aplicaciones y las
consideraciones de seguridad de este producto. Es imprescindible leer y comprender este
manual antes de intentar instalar o utilizar el producto; de lo contrario, podrian producirse

La informacion contenida en este documento es propiedad de ATI Industrial Automation, Inc. (ATI) y no podra
reproducirse, ni en su totalidad ni en parte, sin la autorizacion previa por escrito de ATI. La informacién aqui

contenida estd sujeta a cambios sin previo aviso. Este manual se revisa periodicamente para reflejar e incorporar los

cambios realizados en el producto.

La informacién aqui contenida es confidencial y estd reservada exclusivamente a los clientes y agentes autorizados
de ATI Industrial Automation, y no podra divulgarse a terceros sin el consentimiento previo por escrito de ATI. No
se ofrece garantia alguna, incluidas las garantias implicitas, en lo que respecta a la exactitud de este documento o a
la idoneidad de este dispositivo para una aplicacion concreta. ATI Industrial Automation no se hace responsable de

los errores que pueda contener este documento ni de los dafios incidentales o consecuentes que estos puedan
ocasionar. ATI Industrial Automation se reserva asimismo el derecho a realizar modificaciones en este manual en
cualquier momento y sin previo aviso.

ATI no asume ninguna responsabilidad por los errores u omisiones que pueda contener

este documento. Copyright (2026) por ATI Industrial Automation.

1.

2
3.
4
5

Nota:

Lea el manual antes de llamar al servicio de atencion al cliente y tenga a mano la
siguiente informacion:

Si es posible, manténgase cerca del sistema F/T cuando llame.

Numero de serie, por ejemplo: FT01234

Modelo, por ejemplo: Axial30-M125

Calibracion, por ejemplo: SI-800-50 o SI-2000-125
Descripcion precisa y completa de la pregunta o la duda

Informacion sobre el ordenador y el software, por ejemplo: sistema operativo, tipo de PC,
controladores y aplicaciones

Todos los derechos reservados.

Si lo necesita, pongase en contacto con un representante de ATI para obtener ayuda:

Ventas, servicio técnico e informacion sobre los productos de ATI:

ATI Industrial
Automation, 1031
Goodworth Drive, Apex, NC
27539, EE. UU.
www.ati-ia.com

Tel.: +1 919 772 0115

Fax: +1.919.772.8259

Ingenieria de aplicaciones
Tel.: +1 919 772 0115, extension 511
Fax: +1 919 772 8259
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1. Seguridad

La seccion de seguridad describe las directrices generales de seguridad que deben seguirse con este producto,
explicaciones de las notificaciones que figuran en este manual y las precauciones de seguridad aplicables al
producto. Las notificaciones especificas del producto se incluyen en las secciones correspondientes de este
manual (cuando proceda).

1.1

Explicacién de las notificaciones

Estas advertencias se utilizan en todos los manuales de ATI y no son especificas de este producto. El
usuario debe tener en cuenta todas las advertencias del fabricante del robot y/o de los fabricantes de otros
componentes utilizados en la instalacion.

PELIGRO: Aviso que contiene informacion o instrucciones cuyo incumplimiento

& provocara la muerte o lesiones graves. El aviso proporciona informacion sobre la
naturaleza de la situacion de peligro, las consecuencias de no evitar el peligro y el
método para evitar la situacion.

podrian provocar la muerte o lesiones graves. La notificacion proporciona
informacion sobre la naturaleza de la
situacion de peligro, las consecuencias de no evitar el peligro y el método para evitar

f ADVERTENCIA: Notificacion de informacién o instrucciones que, de no respetarse,

podrian provocar lesiones moderadas o causar daiios al equipo. El aviso
proporciona informacién sobre la naturaleza de la situacion de peligro, las
consecuencias de no evitar el peligro y el método para evitar la situacion.

f PRECAUCION: Aviso con informacion o instrucciones que, de no respetarse,

AVISO: Notificacion de informacion o instrucciones especificas sobre el mantenimiento, el
funcionamiento, la instalacion o la puesta en marcha del producto que, de no respetarse,
podrian provocar dafios en el equipo. La notificacion puede hacer hincapi¢, entre otros
aspectos, en: tipos especificos de grasa, mejores practicas de funcionamiento y consejos de

1.2 Pautas generales de seguridad

El cliente debe verificar que el sensor seleccionado est¢ homologado para las cargas y pares maximos
previstos durante el funcionamiento. Dado que las fuerzas estaticas son menores que las fuerzas dinamicas
derivadas de la aceleracion o la desaceleracion del robot, hay que tener en cuenta las cargas dinamicas
causadas por el robot.
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2. Términos y condiciones de venta

Los siguientes Términos y Condiciones constituyen un complemento de los Términos y
, que se encuentran archivados en ATI y estan disponibles previa solicitud.

ATI garantiza al comprador que los productos de cambio automatico de herramientas robdticas adquiridos

en virtud del presente contrato estaran libres de defectos de material y mano de obra en condiciones de uso
normal durante un periodo de tres (3) afios a partir de la fecha de envio. El periodo de garantia para las
reparaciones realizadas en virtud de una autorizacién de devolucion de mercancia (RMA) serd el mismo que

el de la garantia original o de noventa (90) dias a partir de la fecha de envio del producto reparado, el que

sea mas largo.

ATI no asumira responsabilidad alguna en virtud de la presente garantia a menos que: (a) se notifique por escrito
a ATI el defecto reclamado y se facilite una descripcion del mismo en un plazo de treinta (30) dias a partir de la
fecha en que el comprador descubra el defecto y, en cualquier caso, a mas tardar el tltimo dia del periodo de
garantia; y (b) ATI reciba el articulo defectuoso a mas tardar diez (10) dias después del tltimo dia del periodo de
garantia. La responsabilidad total de ATI y la tinica compensacion a la que tiene derecho el Comprador en virtud
de la presente garantia se limitan a la reparacion o sustitucion, a eleccion de ATI, de la pieza o articulo
defectuoso o, a eleccion de ATI, al reembolso del precio pagado por el articulo. La garantia anterior no se aplica
a ningln defecto o averia que resulte de una instalacion, funcionamiento, mantenimiento o reparacion
inadecuados realizados por cualquier persona que no sea ATIL.

ATI no sera responsable en ningun caso de dafios incidentales, consecuentes o especiales de ningtn tipo, incluso si
se le ha advertido de la posibilidad de que se produzcan dichos dafios. La responsabilidad total de ATI no superara
en ningun caso el importe pagado por el comprador por el articulo objeto de la reclamacion o la controversia. ATI
no asumira responsabilidad alguna por el fallo de cualquier equipo u otros articulos no suministrados por ATL.

No podra interponerse ninguna accioén contra ATI, independientemente de su forma, que se derive o esté
relacionada de cualquier modo con los productos o servicios suministrados en virtud del presente documento, una
vez transcurrido un (1) afio desde que se produjo la causa de la accion.

ATI no autoriza ninguna declaracion ni acuerdo que modifique o amplie las disposiciones sobre garantia y
limitacion de recursos contenidas en el presente documento, y no se podra considerar que han sido autorizados por
ATI a menos que se hagan por escrito y estén firmados por un directivo de ATI.

Salvo que ATI acuerde lo contrario por escrito, todos los disefios, planos, datos, invenciones, software y demas
tecnologia creados o desarrollados por ATI en el marco de la prestacion de los productos y servicios contemplados
en el presente contrato, asi como todos los derechos sobre los mismos en virtud de cualquier patente, derecho de
autor u otra ley que proteja la propiedad intelectual, seran y seguiran siendo propiedad de ATI. La venta de
productos o servicios en virtud del presente contrato no confiere ninguna licencia, ni expresa ni implicita, en virtud
de ninguna patente, derecho de autor u otro derecho de propiedad intelectual que sea propiedad de ATI o esté bajo
su control, ya sea en relacion con los productos vendidos o con cualquier otro asunto, salvo la licencia que se
concede expresamente a continuacion.

En el marco del suministro de productos y servicios previsto en el presente contrato, ATI podra facilitar o revelar
al Comprador informacion confidencial y de propiedad exclusiva de ATI relativa al disefio, el funcionamiento u
otros aspectos de los productos de ATI. En lo que respecta a la relacion entre ATI y el Comprador, la titularidad
de dicha informacion —incluido, entre otros, cualquier programa informatico facilitado al Comprador por ATI—
seguira perteneciendo a ATI, y dicha informacion se cede bajo licencia al Comprador tinicamente para que este la
utilice en el funcionamiento de los productos suministrados por ATI en virtud del presente contrato, en el marco
de las operaciones comerciales internas del Comprador.

Sin la autorizacion previa por escrito de ATI, el Comprador no utilizara dicha informacion para ningtin otro fin ni
la facilitard ni pondré a disposicion de terceros de ningun otro modo. El Comprador se compromete a tomar todas
las precauciones razonables para evitar cualquier uso o divulgacion no autorizados de dicha informacion.

El Comprador no sera responsable, en virtud del presente contrato, de la divulgacion o el uso de informacion que:
(a) sea de dominio publico en el momento de su recepcion de ATI; (b) se publique posteriormente o pase a ser de
dominio publico por cualquier otro motivo sin culpa del Comprador; (c) esté en poder del Comprador antes de su
recepcion de ATI; (d) haya sido obtenida legalmente por el Comprador de un tercero con derecho a revelarla; o (f)
deba ser revelada por orden judicial u otra autoridad gubernamental, siempre que, con respecto a dichas
revelaciones obligatorias, el Comprador notifique previamente a ATI al respecto y utilice todos los medios
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Prélogo

La informacion contenida en este documento es propiedad de ATI Industrial Automation, Inc. y no podra reproducirse,
ni en su totalidad ni en parte, sin la autorizacion previa por escrito de ATI Industrial Automation, Inc. La informacion
aqui contenida esta sujeta a cambios sin previo aviso y no debe interpretarse como un compromiso por parte de ATI
Industrial Automation, Inc. Este manual se revisa periddicamente para reflejar e incorporar los cambios realizados en el
sistema de fuerza/par (F/T).

ATI Industrial Automation, Inc. no asume ninguna responsabilidad por los errores u omisiones que pueda contener este
documento.

Copyright © (2026) por ATI Industrial Automation, Inc., Apex, Carolina del Norte, EE. UU. Todos los
derechos reservados. Publicado en EE. UU.

Los sistemas de deteccion F/T de ATI se consideran componentes o productos semiacabados destinados a su
uso en sistemas, dispositivos o productos acabados de mayor tamafio.

Teniendo en cuenta que los productos de ATI Industrial Automation, Inc. (ATI) estan destinados a su uso con maquinas
roboticas y/o automatizadas, ATI no recomienda el uso de sus productos en aplicaciones en las que un fallo o mal
funcionamiento de un componente o sistema de ATI ponga en peligro la vida o aumente la probabilidad de que se
produzcan lesiones. Cualquier persona que utilice o incorpore componentes de ATI en cualquier sistema que pueda
suponer un riesgo para la vida debera obtener el consentimiento previo de ATI, tras garantizar a esta que un mal
funcionamiento de los componentes de ATI no supone una amenaza directa o indirecta de lesiones o muerte, y (incluso
si se concede dicho consentimiento) debera eximir a ATI de cualquier reclamacion, pérdida, responsabilidad y gastos
relacionados que se deriven de cualquier lesion o muerte resultante del uso de los componentes de ATI.

Todas las marcas comerciales pertenecen a sus respectivos propietarios.

Nota:

Lea el manual antes de llamar al servicio de atencion al cliente y tenga a mano la siguiente

Numero de serie, por ejemplo: FT01234
Modelo, por ejemplo: Axial30-M125
Calibracion, por ejemplo: SI-2000-125 o SI-4000-300

Descripcion precisa y completa de la duda o el problema

S

Informacion sobre el ordenador y el software, por ejemplo: sistema operativo, tipo de PC,
controladores y
software de aplicacion

Si es posible manténgase cerca del sistema F/T ¢ ando llame
Si lo necesita, podngase en contacto con un representante de ATI para obtener ayuda:

Ventas, servicio técnico e informacion sobre los productos de ATI:

ATI Industrial Automation
1031 Goodworth Drive
Apex, NC 27539 EE. UU.
www.ati-ia.com

Tel.: +1 919 772 0115

Fax: +1 919 772 8259

Ingenieria de aplicaciones

Tel.: +1 919 772 0115, extension 511

Fax: +1 919 772 8259

Correo electronico: fi.support@novanta.com
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Glosario

Término

Definicion

Polarizacion

El sesgo también se conoce como «puesta a cero» o «tara» del

sensor. El sesgo resulta util para eliminar los efectos de la gravedad
(peso de la herramienta) u otras fuerzas que actuan sobre el sensor,

asi como los efectos de la deriva. Cuando se utiliza la funcion de

sesgo, el

software recopila datos sobre las fuerzas y los pares que actian en ese
momento sobre el sensor y utiliza estas lecturas como referencia para
futuras lecturas. A las futuras lecturas se les restara esta referencia antes
de que se transmitan.

Calibracién

Define un rango especifico de medicion o deteccién para un sensor
determinado. La calibracién es también el proceso de medir la respuesta
bruta de un transductor ante las cargas y de generar los datos que se
utilizan para convertir dicha respuesta en fuerzas y pares.

Carga compleja

Cualquier carga que no se aplique exclusivamente en un solo eje.

Versiones de la interfaz
de comunicacién

El estandar de software que utiliza el dispositivo del cliente para
aplicar funciones al sensor y para que este transmita datos; por
ejemplo: EtherCAT, RS422 y Ethernet.

Sistema de coordenadas

Véase «Punto de origen».

Velocidad de transmision

Velocidad a la que se pueden transmitir los datos a través de una red.

Una fuerza es una accién de empuje o tracciéon sobre un objeto provocada

Fuerza . -
por una interaccion con
otro objeto. Fuerza = masa x aceleracion
FS «A escala completa» se refiere a los limites de un rango de calibracion o de
deteccion determinado.
FIT Fuerza/Par.
Fry Vector de fuerza resultante compuesto por los componentes F y F .
Histéresis Fuente de error de medicidn causada por los efectos residuales de cargas

aplicadas anteriormente.

Placa de interfaz

Placa independiente que permite fijar el sensor a otra superficie. Las placas
de interfaz se utilizan a menudo cuando la disposicion de los orificios de
fijacion del sensor no coincide con la del brazo robético o con la de las
herramientas del cliente. La placa de interfaz cuenta con dos disposiciones
de orificios de fijacion, una a cada lado de la placa. Un lado es para el
sensor. El otro lado es para el brazo robético o las herramientas del cliente.

IP67

El indice de proteccién «67» indica proteccion contra el polvo y
inmersion en menos de 1 m de agua dulce.

Dispositivo principal

Dispositivo suministrado por el cliente, como un ordenador personal, un
robot o un controlador I6gico programable (PLC), que es compatible con
una interfaz de comunicacién especifica.

Incertidumbre de medicion

Conocida comunmente como «precisiony, la «incertidumbre de
medicion» es el error en el peor de los casos entre el valor medido y

la carga real. La incertidumbre de medicion se especifica como un
porcentaje del rango de medicidén a escala completa para un modelo

de sensor y un tamafo de calibracion determinados.

Este valor tiene en cuenta multiples fuentes de error. El certificado de
calibracion del sensor indica el porcentaje de incertidumbre de medicion.
Para obtener mas informacion, consulte la seccion 2.2: «Incertidumbre de
medicion» en el documento de preguntas frecuentes (FAQ) disponible en:

hﬁ"ne'//www ati-ia r‘nm/lihmry/dnr‘umpnfe/F T EAQ pdf
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Cuando un objeto externo, como el utillaje del cliente o elementos
auxiliares, entra en contacto con la superficie del sensor, entre la cara de
montaje y la cara de la herramienta.

Acoplamiento mecéanico

Placa de interfaz que fija el sensor a una superficie fija, como el brazo de un

Placa de interfaz de montaje robot
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Término Definicion
N/A No aplicable
Condicién en la que se aplica al transductor una carga superior a la que
Sobrecarga este puede
medir. Esto provocara la saturacion.
N.° de pieza Numero de pieza

Punto de origen

El punto del sensor desde el que se miden todas las fuerzas y pares.

Ciclo de encendido y apagado

Cuando un usuario desconecta y vuelve a conectar la alimentacion de un
dispositivo.

Resolucion

El cambio mas pequefo en la carga que se puede medir. La resolucion
suele ser mucho menor que la precision.

Frecuencia de muestreo

La velocidad a la que los convertidores analodgico-digitales (ADC) realizan el
muestreo en el interior de la unidad.

Saturacion

Condicién en la que el transductor o el hardware de adquisicion de datos
recibe una carga o sefial fuera de su rango de deteccion.

Sensor

Componente que convierte una carga detectada en sefiales eléctricas.

Sistema de sensores (0
configuracion)

Conjunto completo formado por el cuerpo del sensor y una interfaz del
sistema que traduce las senales de fuerza y par en una interfaz o protocolo
de comunicacion especifico.

Placa de interfaz para
herramientas

Placa de interfaz que fija el utillaje del cliente al lado del utillaje
(lado de deteccion) del sensor.

Par

La aplicacién de una fuerza a través de una palanca o brazo de momento
que provoca que algo tienda a girar. Por ejemplo, un usuario aplica par a un
tornillo para hacer que gire. Par = fuerza x longitud del brazo de momento

Txy

El vector de par resultante compuesto por los componentes T, y T,.
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1. Seguridad

La seccion de seguridad describe las directrices generales de seguridad que deben seguirse con este producto,
explicaciones de las notificaciones que figuran en este manual y las precauciones de seguridad aplicables al
producto. Las notificaciones especificas del producto se incluyen en las secciones correspondientes de este
manual (cuando sean aplicables).

1.1 Explicacién de las notificaciones
Estas advertencias se utilizan en todos los manuales de ATI y no son especificas de este producto. El
usuario debe tener en cuenta todas las advertencias del fabricante del robot y/o de los fabricantes de los
demas componentes
utilizados en la instalacion.

PELIGRO: Aviso que contiene informacion o instrucciones cuyo incumplimiento

& provocara la muerte o lesiones graves. El aviso proporciona informacion sobre la
naturaleza de la situacion de peligro, las consecuencias de no evitar el peligro y el
método para evitar la situacion.

podrian provocar la muerte o lesiones graves. La notificacion proporciona
informacién sobre la naturaleza de la
situacion de peligro, las consecuencias de no evitar el peligro y el método para evitar

. ADVERTENCIA: Notificacion de informacion o instrucciones que, de no respetarse,

provocar lesiones moderadas o causar danos al equipo. El aviso proporciona
informacion sobre la naturaleza de la situacion de peligro, las consecuencias de no
evitar el peligro y el método para evitar la situacion.

/_\ PRECAUCION: Aviso con informacion o instrucciones cuyo incumplimiento podria

AVISO: Notificacion de informacion o instrucciones especificas sobre el mantenimiento, el
funcionamiento, la instalacion o la puesta en marcha del producto que, de no respetarse,
podrian provocar daiios en el equipo. La notificacion puede hacer hincapié, entre otros
aspectos, en: tipos especificos de grasa, mejores practicas de funcionamiento y consejos de

1.2 Pautas generales de seguridad
El cliente debe comprobar que el sensor seleccionado esté homologado para las cargas y pares maximos
previstos durante el funcionamiento. Dado que las fuerzas estaticas son menores que las fuerzas dinamicas
derivadas de la aceleracion o la desaceleracion del robot, hay que tener en cuenta las cargas dinamicas
provocadas por el robot.
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1.3 Precauciones de

seguridad

PRECAUCION: La modificacion o el desmontaje del sensor podrian provocar
dafios y anular la garantia.

PRECAUCION: Introducir objetos en las aberturas del sensor provoca daiios en el
equipo. Evite introducir objetos en las aberturas del sensor.

PRECAUCION: No sobrecargues el sensor. Superar los valores de sobrecarga en un
solo eje del sensor provoca daiios irreparables.

PRECAUCION: El sensor debe protegerse de impactos y cargas de choque que
superen los rangos nominales durante el transporte, ya que los impactos pueden
afectar al rendimiento del sensor. Consulte /a seccién 7 — Especificaciones para

> | > B>
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2. Descripcion general del producto
El sensor de fuerza/par (F/T) Axial30 mide seis componentes de fuerza y par (F, \F \F, \T \T \T,) que se
aplican al lado de la herramienta del sensor. El sensor transmite estos datos a un dispositivo, como un
ordenador personal, un robot o un PLC. La gama de productos de la serie Axia de ATI se diferencia de los
demas modelos de sensores de fuerza/par de ATI. Por lo tanto, los sensores Axia cuentan con diferentes opciones y
caracteristicas disponibles. Los sensores de fuerza/par de la serie Axia estan disponibles en varias versiones con
distintas capacidades de carga util e interfaces de comunicacion. Para obtener mas informacion sobre la interfaz de
comunicacion, consulte el manual correspondiente del sensor ATI Axia F/T (Tabla 2.1).
El sensor Axial30 esté disponible en diferentes modelos (Axial30-MXXX) que se identifican por las ranuras de
la carcasa exterior; consulte la seccion 2.1 — Identificacion de ranuras para los modelos Axial30. El sufijo MXXX
indica el rango de medicion de par a escala completa. Para conocer el rango de calibracion de cada modelo, consulte
la seccion 7.3 — Rangos de calibracion.
El lado de montaje del sensor se fija a un soporte rigido o a un robot. El lado de la herramienta se acopla al utillaje
del cliente. Es posible que los usuarios necesiten placas de interfaz para instalar el sensor; consulte /a seccion 3.1—
Placas de interfaz. El lado de montaje en el robot del sensor tiene un circulo de pernos (BC) de 112 mm de
diametro con seis (6) orificios avellanados M8 y dos (2) orificios para pasadores de ajuste libre. El lado de la
herramienta del sensor tiene un circulo de pernos (BC) de 64 mm de diametro con doce (12) orificios roscados M6
y dos (2) orificios para pasadores de ajuste libre (consulte el plano del sensor ATI Axia del cliente). El sensor tiene
clasificacion IP67.
Un conector macho M12 de 8 pines sirve para la alimentacion y la comunicacion. En el lateral del sensor, unos LED
indican el estado de funcionamiento del mismo. Para conocer la asignacion de pines del conector en el sensor y los
cables, los numeros de referencia de los cables del sensor y mas informacion sobre los LED, consulte el manual
correspondiente de la interfaz de comunicacion ATI en /a tabla 2.1.
El plano técnico del sensor ATI Axial30 esta disponible aqui: Attp://www.ati-ia.com/app _content/
Documents/9630-05-0006.auto.pdf.
El sensor Axial30 cuenta con las siguientes caracteristicas adicionales:

e  Orificio pasante de 50 mm de diametro.

e  Conector eléctrico con orientacion ajustable (consulte la seccion 3.3.1 — Ajustar la orientacion del conector).

Figura 2.1—Sensor Axia130 F/T

Conector macho M12 de 8
pines para alimentacion y
comunicacion

Bloque de conectore:!
con orientacion ajustable §\ Orificio pasante de 50 mm de diametro

Lado de montaje
al robot o al dispositivo de sujecion

fy

AN
Ranura(s) de identificacion \\}'M :

Lado de la herramienta
(para el utillaje del cliente)

LED de comunicacion y estado


http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/app_content/

Manual, sensor F/T,
Axia130, documento n.° 9620-05-B-
Axia130-04

Para obtener mas informacion sobre las caracteristicas eléctricas y de software de una version especifica de la

interfaz de comunicacion y del cable correspondiente, consulte el manual de ATI que figura en la siguiente tabla:

Tabla 2.1 — Referencia del manual ATl de comunicacién/software
LB o flecs . N.° de pieza del cable Consulte el manual de ATI
sensor N. comunica ATI
de pieza cién
ATI
9105-NET-
Axia130-M125 9105-C-2C28-ZC28-X" -22* Manual de ATI F/T Ethernet Axia
9105-NET- Ethemet 9105-C-ZC28-U-RJ455-X" (Documento ATI n.° 9620-05-C-Ethernet
Axia
Axia130-M300 )
9105-ECAT-
Axia130-M125 9105-C-2C28-ZC28-X" -22* Manual de ATI F/T EtherCAT Axia
9105-ECAT- EtherCAT 9105-C-ZC28-U-RJ45S-X! (Documento ATI n.° 9620-05-C-EtherCAT
Axia
Axia130-M300 )
9105-RS422-
Axia130-M125 9105-C-2C28-2C28-X" -Z22* Manual de ATI F/T RS422 Axia
9105-RS422- RS422 9105-C-ZC28-MS-ZC35-X'? | (Documento ATI n.° 9620-05-C-RS422 Axia)
Axia130-M300
Nota:
1. La «X» en el numero de referencia indica la longitud del cable. Para obtener mas informacion, ponte en
contacto con ATI.
2. Incluido en el 9105-CKIT-ZC28-ZC28-5; consulte la Tabla 3.3.
3. Los clientes deben utilizar el cable serie DB9 9105-C-ZC28-MS-ZC35-X o su propio cable serie RS422
con un conector DB9 o USB para conectarlo al cable del sensor ATI.
2.1 Identificaciéon de ranuras para los modelos Axia130

El sensor Axial30 estd disponible en diferentes modelos (Axial30-MXXX) que se distinguen por el
numero de ranuras de la carcasa exterior. El sufijo MXXX indica el rango de medicion de par a escala
completa. Para conocer el rango de calibracion de cada modelo, consulte la seccion 7.3: Rangos de

calibracion.

Tabla 2.2 — Modelos Axia

ranuras

Modelo Numero de referencia Numer_o de ranuras a Material
identificativas
Axia130-M125 9105-X? -Axia130-M125 1 Aluminio
Axia130-M300 9105-X? -Axia130-M300 2 Acero inoxidable
Notas:

1. Las ranuras de identificacion son muescas fisicas en el cuerpo del sensor (véase la figura 2.1). Estas|

proporcionan a los usuarios un método visual rapido para diferenciar los modelos de sensor.
2. La «X» indica la opcién de versién de la interfaz de comunicacion.
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3.

Instalacion

ADVERTENCIA: Realizar tareas de mantenimiento o reparacién en el sensor mientras
A los circuitos (por ejemplo, los de alimentacién eléctrica, agua y aire) estén bajo tension

podria provocar la muerte o lesiones graves. Descargue y compruebe que todos los

circuitos bajo tensidon estén desactivados de acuerdo con las practicas y politicas de

PRECAUCION: La modificacion o el desmontaje del sensor podrian causar daifios y anular la
garantia. Utilice la plantilla de pernos de montaje suministrada y la plantilla de pernos de
montaje lateral de la herramienta proporcionada para montar el sensor en el robot y el utillaje
del cliente en el sensor (consulte el plano del cliente).

PRECAUCION: El fijador de roscas aplicado a los elementos de fijacion no debe utilizarse
mas de una vez. Los elementos de fijacion podrian aflojarse y provocar dafios en el equipo.
Aplique siempre fijador de roscas nuevo al reutilizar los elementos de fijacion.

PRECAUCION: Evite que el sensor sufra daiios por descargas electrostaticas. Asegirese de
seguir los procedimientos de puesta a tierra adecuados al manipular el sensor o los cables
conectados al mismo. El incumplimiento de los procedimientos de puesta a tierra adecuados

PRECAUCION: No ejerza una fuerza excesiva sobre el sensor y el conector del cable
durante la instalacion, ya que se podrian producir dafios en los conectores. Alinee la ranura
de fijacion del sensor y del conector del cable durante la instalacion para evitar ejercer una
fuerza excesiva sobre los conectores.

> > | B

Chancha en el
conector del
cable
Chaveterodel —
conector del sensor

AVISO: Dependiendo del mantenimiento o la reparacion que se esté realizando, es posible que no sea
necesario desconectar los servicios del sensor

3.1 Placas de interfaz
El lado de montaje del sensor se fija a una superficie, como el brazo del robot, y el lado de la herramienta
del sensor se acopla a la herramienta del cliente. ATI puede suministrar kits de montaje que incluyen una
placa de interfaz de montaje y elementos de fijacion; para obtener mas informacion, pdngase en contacto
con ATI (consulte la pagina B-2). Si el cliente decide suministrar sus propias placas de interfaz, consulte las
siguientes directrices de disefio y el plano del sensor ATI Axia para el cliente.

PRECAUCION: Una instalacion incorrecta de las placas de montaje del robot y de
& interfaz de la herramienta provocara que el sensor F/T no funcione correctamente.

la herramienta del sensor o con una placa de interfaz de la herramienta. Si la

f PRECAUCION: La herramienta del cliente solo debe entrar en contacto con la cara de
herramienta del cliente entra en contacto con cualquier otra parte del sensor, este no
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Si el cliente decide disefar y fabricar una placa de interfaz, debe tener en cuenta los siguientes puntos:

La placa de interfaz debe incluir orificios para pernos de montaje, asi como un pasador de centrado y un
saliente para
un posicionamiento preciso respecto al robot o al dispositivo del cliente.

El grosor de la placa de interfaz debe proporcionar un acoplamiento de rosca suficiente para los
elementos de fijacion de montaje.

Los elementos de fijacion no deben interferir con los componentes electronicos internos del sensor. Para
conocer la
profundidad de la rosca, los patrones de montaje y otros detalles, consulte el plano del sensor ATI.

No utilice pasadores de alineacion que superen los requisitos de longitud y que impidan que la
placa de interfaz encaje a ras con el robot y el utillaje del cliente. Los elementos de fijacion que
superen los requisitos de longitud crean un hueco entre las superficies de interfaz y provocan
dafios.

La placa de interfaz debe ser tan resistente como el sensor, 0 mas, para que los valores maximos de
fuerza y par aplicados al sensor no la deformen. Para conocer dichos valores de fuerza y par, consulte
la seccion 7: Especificaciones.

La placa de interfaz debe proporcionar una superficie de montaje plana y paralela para el sensor.
Figura 3.1 — Placa(s) de interfaz

brazo robotico

pasador de posicionamiento\

//]0,002 puigadas |A |

placa de interfaz* para los

(2) Pasador de posicionamiento de 5 mm l l m
elementos de fijacion*

»~ Sensor Axia130

entre los componentes

(desbarbado, corte, esmerilado, pintado, etc.)\ o

[
; (6) Tornillos de fijacion M8
ﬁ
Junta antipolvo opcional (incluida) que debe instalar [
el cliente si existe riesgo de acumulacion de polvo !
[
[
[

|7] 0,002 pulgadas | @-—‘\

(2) pasadores de centrado de 4 mm
ﬂ//|0,005 pulgadas (b,'ds @\maca de interfaz* para la
B] B : herramienta (opcional: la
pasador de centrado* \:‘ herramienta del cliente también se
| puede montar directamente en el

lado de la herramienta del sensor)

T
M/12) tornillos de fijacion M6

elementos de fijacion* —

*suministrados por el cliente o incluidos en un kit de
ATI
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3.1.1 Kits de placas de interfaz ATI

ATI ofrece las siguientes opciones de kits de placas de interfaz que cumplen con la norma ISO
9409-1. Estas opciones sirven para montar el sensor en los patrones habituales de pernos de brida
de los robots y para reproducir dichos patrones en el lado de la herramienta del sensor. Si necesita
ayuda para seleccionar una placa de interfaz o desea obtener mas informacién, péngase en contacto
con un representante de ATL

Tabla 3.1: Kits de placas de interfaz ATl segtin la norma ISO 9409-1

Patron Diametro Placa de Lado del
estandar ISO del . o ~ . Descripcion
. . interfaz (n.° de| sensor: montaje

de brida de circulo

robot de pieza ATI) o herramienta

pernos

Orificios pasantes para (6) tornillos de
cabeza hueca M8

. . | tornillos de cabeza hueca,
9105-IP-2274 | Tornillos de montaje saliente de 63 mm de didmetro,

ISO 9409-1- (1) pasador de 8 mm
100 mm

100-6-M8 Orificios roscados para (6) tornillos de
cabeza hueca M8

tornillos de cabeza hueca,

hueco de 63 mm de diametro,

(1) pasador de 8 mm

9105-1P-2273 Tornillos

Orificios pasantes para (6) tornillos de
cabeza hueca M10

tornillos de cabeza hueca,

saliente de 80 mm de diametro,

ISO 9409-1- (1) pasador de 10 mm
125 mm

9105-1P-2281 | Tornillos de montaje

125-6-M10 Orificios roscados para (6) tornillos de
cabeza hueca M10

tornillos de cabeza hueca,

hueco de 80 mm de diametro,

(1) pasador de 10 mm

9105-1P-2280 Tornillos

Orificios pasantes para (6) tornillos de
cabeza hueca M10

. .| tornillos de cabeza hueca,
9105-IP-2283 | Tornillos de montaje saliente de 100 mm de diametro,

ISO 9409-1- (1) pasador de 10 mm

160
160-6-M10 mm Orificios roscados para (6) tornillos de

cabeza hueca M10
tornillos de cabeza hueca,
hueco de 100 mm de diametro,

(1) Pasador de 10 mm

9105-1P-2282 Tornillos
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3.2 Tendido del cable

El trazado y el radio de curvatura del cable dependen de la aplicacion del cliente. A diferencia de las

aplicaciones estaticas, en las que el cable permanece inmdvil, las aplicaciones dinamicas someten al cable a
un movimiento repetitivo. En el caso de las aplicaciones dinamicas, sujete el cable a una distancia que evite
que la conexion del cable del sensor quede expuesta y resulte dailada por el movimiento repetitivo del robot.

Figura 3.2: Tendido del cable del sensor

xzo robético

bloque conector (la
orientacion se
puede cambiar si
es necesario)

placa de interfaz

cable del sensor

Sujete el cable para evitar que los Para conocer las

movimientos repetitivos afecten a la Sensor especificaciones del

conexion del mismo. FIT radio de curvatura del
(Se muestra el kit de cables ATI, n.° de referencia cable, consulte: Tabla
9105-CKIT-ZC28-ZC28-5) 3.2

PRECAUCION: Someter el conector a movimientos repetitivos provocara daiios en el
mismo. Sujeta el cable cerca del conector para que los movimientos repetitivos del

& robot no interfieran con el conector del cable.

PRECAUCION: Un tendido inadecuado del cable puede provocar lesiones al

personal, un mal funcionamiento de las lineas eléctricas criticas o danos en el

equipo. La linea eléctrica, especialmente

en el punto de conexién con el conector del sensor, debe tenderse de forma que se
eviten fallos por tension, dobleces bruscos o una desconexion del equipo. Los dafos en
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Tender el cable del sensor de forma que no sufra tensiones, tirones, retorcimientos, cortes ni ninglin otro
tipo de dafio a lo largo de todo su rango de movimiento. Si es posible, utilizar una solucion de proteccion
de cables para robots. En las siguientes figuras y descripciones se muestra un ejemplo de como tender el
cable en caso de que no se disponga de dicha solucion. Fijar el cable mediante tiras de velcro o tiras®
Velero®: ¢ utilizar bridas ni ataduras de pléstico.

>

Figura 3.3—Ejemplo de tendido del cable sin una solucién «dresspack» (el
sensor se muestra solo a modo de referencia)

Deje suficiente holgura en
el cable para permitir que el
brazo roboético tenga una
libertad de movimiento total.

Utilice tiras de velcro o Velcro®para sujetar el
cable alrededor del brazo robético.

para sujetar el cable al brazo robético. Fijar directamente las bridas o ataduras de
plastico a la cubierta del cable

dafiara el cable. Utilice tiras de velcro sobre la superficie de la cubierta del cable. En
las siguientes imagenes se muestran ejemplos de los métodos incorrectos y

f PRECAUCION: No utilice bridas ni ataduras de plastico para agrupar cables ni

INCORRECT CORRECT

-
K NO UTILICE bridas para sujetar : )
el cable alrededor del brazo del \ UTILICE tiras® Velcro®para
/ sujetar el cable alrededor del

UTILICE tiras®

- NO UTILICE bridas Velcro®para

para agrupar los

Pinnacle
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bridas del cable.

PRECAUCION: No daiies ni aplastes el cable apretando en exceso las

A
A

PRECAUCION: Al tender los cables, no los doble por debajo del radio de curvatura
minimo especificado en /a Tabla 3.2. Un radio de curvatura demasiado pequefio
provoca que el cable falle debido a la fatiga causada por el movimiento repetitivo del

Tabla 3.2: Radio de curvatura y angulo de torsion dinamico del cable del sensor

Radio Radio de
de curvatur )
Diametro del curvatur a Angulo de
N.° de referencia del fametro de a dinamic torsion
cable cable, mm estatico o dinamica del
(pulgadas) (a (a cable por
temperatura | temperatura ulnlda_? %e
ambiente) | ambiente) ongitu
mm |pulgad] mm pulg
as
9105-C-ZC28-ZC28-X? -Z28 7,65 (0,30) 31 1,2 80 3,15 .
180°/m o 55°/pie
9105-C-ZC28-U-RJ45S-X? 6 (0,24) 25 1 50 2

2.

3.
4.

Notas:
1.

dinamica a temperaturas mas bajas.

contacto con ATI.

Disponible en un kit ATI; consulte /a tabla 3.3.
Para obtener informacion especifica sobre el numero de referencia del cable, consulte el manual

correspondiente en la Tabla 2.1.

La temperatura afecta a la flexibilidad del cable. ATl recomienda aumentar el radio minimo de curvatura

La «X» del numero de referencia indica la longitud del cable. Para obtener mas informacién, péngase en

3.3 Kits de cables

Para ver una imagen del clip en P, consulte la figura 3.2.

Tabla 3.3 — Kit de cables 9105-CKIT-ZC28-ZC28-5

N.° de pieza Descripcion Cantidad
9105-C-ZC28-ZC28-5-Z2 | Conector M12 de 8 pines a conector M12 de 8 pines, con un 1
cablede 5 m
9005-05-1083 (1) abrazadera en P y (1) tornillo de cabeza hueca M5 x 8 1
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3.3.1 Ajuste la orientacién del bloque de conectores

no esta

' ADVERTENCIA: No ajuste la orientacion del bloque de conectores si el sensor
esté completamente seco o esté encendido.

AVISO: La posicion 1 es la orientacion predeterminada del bloque de conectores.
Cuando ATl envia los sensores Axia130 al cliente, el bloque de conectores se encuentra

Herramientas necesarias: llave hexagonal de 2,5 mm

Materiales necesarios: Loctite® 222

1. Utilice una llave hexagonal de 2,5 mm para retirar el tornillo de cabeza hueca M3.

2. Gire el bloque conector a uno de los incrementos de 90° que se muestran en la siguiente figura.
3. Aplique Loctite 222 a la rosca del tornillo de cabeza hueca M3.

4. Utilice una llave hexagonal de 2,5 mm para colocar el tornillo. Apriete a 8 in-1bs (0,9 Nm).

Figura 3.4: Ajuste de la orientacion del bloque conector

Tornillo de cabeza hueca M3 ggrggbglgggq@b}ggrementos de
90° hasta que el tornillo quede
alineado con uno

3 A
% Q
/
\\ o ’
2
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3.4 Instalar el sensor

Piezas necesarias: Consulte la figura 3.5 y el esquema del
sensor ATI

Herramientas necesarias: llaves hexagonales de 4 mm, 5 mm y
6 mm

Materiales necesarios: paiio limpio, Loctite® 242

1. Limpie las superficies de montaje.

2. Utilice los elementos de fijacion para fijar la placa de interfaz a la superficie de montaje.

AVISO: Al instalar una placa de interfaz:

* Los tornillos deben tener una longitud minima de rosca de 8 mm en el lado de montaje
y de 6 mm en el lado de la herramienta. La profundidad maxima de la rosca no debe
superar la indicada en el plano del sensor ATI.

» Salvo que se especifique lo contrario, aplique Loctite 242 a los (6) tornillos de cabeza
hueca M8 y a los (12) tornillos de cabeza hueca M6 (clase 12.9) para que los elementos

3. Fije el lado de montaje del sensor a la placa de interfaz.

a. Fija el lado de montaje del sensor a la placa de interfaz con los (6) tornillos de cabeza hueca
MB&, clase 12.9. Utiliza una llave hexagonal de 6 mm para apretar los tornillos a 190 in-1b
(21,5 Nm).

4. Opcional: Instale la junta antipolvo suministrada.

AVISO: Se debe utilizar la junta antipolvo suministrada por ATl si la aplicacion presenta
riesgo de acumulacion de polvo entre los componentes (desbarbado, corte, esmerilado,

a. Coloque la junta antipolvo en el lado de la herramienta del sensor Axial30, centrando la junta
alrededor del
del sensor.

6. Instale el utillaje del cliente o la placa de interfaz en el lado de la herramienta del sensor.

AVISO: La herramienta no debe tocar ninguna otra parte del sensor, salvo el lado de la
herramienta o la placa de interfaz de la herramienta; de lo contrario, el sensor no detectara

a. Fije una placa de interfaz o el utillaje del cliente al sensor del lado de la herramienta con los (12)
tornillos de cabeza hueca M6, clase 12.9. Utilice una llave hexagonal de 5 mm para apretar los
elementos de fijacion a 89 in-Ib (10,1 Nm) en el caso del Axial30-M125,y a 110 in-Ib en el caso
del Axial30-M300.

7. Conecte el cable o cables del sensor a la interfaz del cliente. Para obtener informacion sobre la disposicion
de los pines del conector del sensor y del cable
, consulte el manual correspondiente en /la Tabla 2.1.

8. Una vez conectado el cable a la interfaz de usuario, configure el software de la interfaz de
comunicacion del sensor; para obtener mas informacidn sobre la interfaz de comunicacion del
software, consulte el manual correspondiente que figura en la Tabla 2.1.

AVISO: Para conocer las salidas de LED que indican el estado de funcionamiento del sensor,
consulte el manual correspondiente que figura en la Tabla 2.1.

9. Sujete y tendido el cable correctamente; consulte la seccion 3.2: «Tendido del cabley. Si utiliza un kit de cables ATI:
a. Fijaelclip en P ala placa de interfaz (consulta la figura 3.2). Utiliza una llave hexagonal de 4 mm para apretar el

b. Tienda el cable (consulte la seccion 3.2: «Tendido del cable).
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10. Una vez completada la instalacion, el sensor esté listo para una comprobacion de precision (consulte la
seccion 3.6 — Procedimiento de comprobacion de precision

).

11. Inicie el funcionamiento normal de forma segura.
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Figura 3.5: Instalacién del sensor Axia130 en el

brazo del robot

Utilice este orificio roscado M5x0,8¥% de 10 mm i
para fijar un clip en P para el tendido de
cables. El clip en P lo suministra el cliente o

se incluye en el kit de ATI

N.° de pieza 9105-CKIT-ZC28-ZC28-5

placa de interfaz (lado del robot)

>~accesorios de montaje para el
robot (suministrados por el
cliente o incluidos en un kit de
ATI)

(2) pasadores de 5 mm
_— Sensor Axia130

(6) Tornillos de cabeza hueca M8

Junta antipolvo opcional (incluida) que debe
instalar el cliente si la aplicacion presenta
riesgo de acumulacion de polvo entre los
componentes (desbarbado, corte, esmerilado,
pintado, etc.)

Cable(s) del sensor

(se muestran solo a titulo de
referencia. Los cables pueden
variar en funcion de la interfaz
de comunicacion del software

(2) pasadores de 4 mm e, y del cable seleccionado).

Placa de interfaz (lado de la herramienta)

accesorios de (12) Tornillo de cabeza hueca M6
montaje para el utillaje
del cliente
(suministrados por el
cliente

o incluidos en el kit de ATI)

NOTA: Las longitudes de los cables se han acortado en la figura
unicamente a titulo de referencia.

Pinnacle Park ¢ 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 EE. UU. « Tel.: +1 919 772 0115 « Fax: +1 919 772 8259 » www.ati-
ia.com


http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/

Manual, sensor F/T, Axia130,
documento n.° 9620-05-B-Axia130-04

3.5 Retirar el sensor

Herramientas necesarias: llave hexagonal de 5 mm y de
6 mm

1. Desconecte todos los circuitos bajo tensidn, por
ejemplo: los eléctricos.

2. Desconecte el cable de la conexion del sensor.
3. Retire las piezas de fijacion del cliente del sensor.

a. Sujetando el utillaje del cliente y/o la placa de interfaz, utilice una llave hexagonal de 5 mm para
retirar los (12) tornillos de cabeza hueca M6
tornillos de cabeza hueca.
4. Retire el sensor del robot o de la placa de interfaz.
a. Sujetando el sensor, utilice una llave hexagonal de 6 mm para retirar los (6) tornillos de cabeza hueca
MS8.

5. Retire el sensor.
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3.6 Procedimiento de comprobacion de la precision

Realice los siguientes procedimientos tras la instalacion inicial del sensor en el robot y una vez al ailo como
parte del mantenimiento.

| AVISO: La masa del lado de la herramienta puede corresponder al peso del utillaje utilizado en

1. Fije una masa fija al lado de la herramienta del sensor F/T:

a. Retire los cables que forman puentes entre el lado de montaje del sensor y el lado de la
herramienta.
2. Encienda el sensor. Deje que se caliente durante 30 minutos. Reduzca al minimo las fuentes

externas de
cambio de temperatura.

AVISO: Para obtener resultados éptimos, escribe un programa para el robot que mueva el
sensor y la masa a cada una de las siguientes posiciones de forma secuencial. En cada
posicion, el robot debe hacer una pausa para registrar la lectura del sensor. Evita mover el robot

3. Mueve el robot de manera que el sensor se encuentre en las siguientes
posiciones:
a. Registra la salida del sensor, F | \F \F = en cadapunto sin sesgos:
e Punto 1: +Z hacia arriba
e Punto 2: +X hacia arriba
e Punto 3: +Y hacia arriba
e Punto 4: -X arriba
e Punto 5: -Y arriba
e Punto 6: -Z hacia arriba
4' Calcula Fx, media; Fy, media; Fz, media:

a. Utiliza las siguientes ecuaciones para realizar los calculos:

Fx,puint 1t Fx.point 2+t Fx.poiut 6

F_{.average = 6

_ Fypoint1 + Fypointz + -+ Fypointe
Fy,average - 6

_ Fz,puint 1+ Fz,pointZ +--+ Fz.pointﬁ
Fz.average -

6

5. Para cada uno de los 6 puntos, realiza el siguiente calculo:

Fx = Fypointn — Fx.average

F}:r = F}r.poiutn - Fy.average

F, = 1::z,pu:tintn - Fz,average
Tooling Mass = Jsz + F}.2 + Fz2
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6. Las masas de las herramientas calculadas para los seis puntos deben presentar una desviacion entre si
inferior al doble de la
peor indice de precision del sensor.

e Por ejemplo: la precision nominal del sensor Axial30-M125 es del 2 % del rango en todos los ejes. Para
una fuerza F

y Jfango de 4000 N F , los errores admisibles de cualquier punto de datos concreto serian de £ 40 N F 'y

+ 80 N F, respectivamente. Dado que F, tiene la mayor tolerancia, un punto de datos podria ser de +
80 N y otro de —80 N, lo que supone un rango total (max.-min.) de error de 160 N.

e Ademas, la masa del utillaje deberia situarse dentro de un margen de 160 N respecto a los resultados de
esta prueba cuando se realizo
CON Un $ensor nuevo.

7. Si esta prueba falla, el sensor debera devolverse a ATI para su diagnOstico o recalibracion

3.7 Deteccion de cambios en la sensibilidad

La comprobacion de la sensibilidad del sensor también puede utilizarse para evaluar el estado del sensor
Axia. Aplica cargas conocidas al sensor y comprueba que la salida del sistema se corresponda con dichas
cargas. Por ejemplo, un sensor montado en un brazo robético puede tener acoplado un efector final. Sigue
el siguiente procedimiento para establecer un valor de sensibilidad:

1. Si el efector final tiene piezas moviles, estas deben colocarse en una posicion conocida.

a. Coloque el brazo robOtico en una orientacidn que permita que la carga gravitatoria del efector final
ejerza presion sobre varios ejes de salida del sensor.

2. Registre las lecturas de salida.

3. Coloca el brazo rob6tico de manera que aplique otra carga, lo que esta vez hard que los
valores de salida se alejen considerablemente de las lecturas anteriores.

4. Anota el segundo conjunto de lecturas de salida.
5. Calcula las diferencias entre el primer y el segundo conjunto de lecturas.

6. Utilice las diferencias como valor de sensibilidad.

Aunque los valores de sensibilidad varien de un conjunto de muestras a otro, estos valores pueden
utilizarse para detectar errores graves. Se pueden utilizar tanto las salidas resueltas como las tensiones
brutas del sensor (debe utilizarse la misma opcién en todos los pasos de este proceso).
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4. Funcionamiento

La informacion que se aplica de forma general a todos los sensores Axial30 se encuentra en la siguiente seccion.
Para obtener mas informacion especifica sobre el protocolo de comunicacion del sensor, como la frecuencia de
muestreo, los LED o los comandos de funcionamiento, consulte el manual correspondiente que figura en la tabla
2.1.

4.1 Entorno del sensor

la entrada de humedad o agua en un sensor que, de otro modo, estaria sellado.

f PRECAUCION: Los dafios en la cubierta exterior del cable del sensor podrian permitir
Asegurese de que la cubierta del cable esté en buen estado para evitar danos en el

AVISO: Los sensores pueden reaccionar ante campos electromagnéticos excepcionalmente
intensos y variables, como los producidos por los equipos de resonancia magnética (RM).

El usuario debe asegurarse de que el agua del entorno no supere el grado de proteccion IP67 del sensor.
Con un grado de proteccion IP67, el sensor es resistente al polvo y al agua hasta una inmersion de 1 m en
agua dulce durante un maximo de 30 minutos, asi como cuando se expone a chorros de alta presion.
Aunque el sensor Axial30 tiene un grado de proteccion IP67, evite que se acumulen residuos y polvo
sobre o dentro del sensor.

Pinnacle Park ¢ 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 EE. UU. « Tel.: +1 919 772 0115 « Fax: +1 919 772 8259 » www.ati-
ia.com


http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/

Manual, sensor F/T, Axia130,
documento n.° 9620-05-B-Axia130-04

4.2 Transformacion de
herramientas

Por defecto, las fuerzas y los pares se registran con respecto a un punto de origen en el sensor
establecido por ATI. Para conocer el punto de origen del sensor, consulte el plano del sensor de

ATI. La transformacion de la herramienta

Esta funcion permite medir las fuerzas y los pares en un punto de referencia distinto del punto de origen
del sensor. Para obtener mas informacion sobre los comandos y ajustes de transformacion de
herramientas, consulte el manual correspondiente que figura en la Tabla 2.1.

misma ubicacién en la que se aplica una fuerza, no se registrara ningun par aplicado
al sensor. Como consecuencia, el sensor podria sufrir una sobrecarga (consulte /a
seccion 4.2.1 —Evitar la sobrecarga del sensor durante la transformacién de la
herramienta—). Por lo tanto, al evaluar las condiciones de sobrecarga, utilice el punto

f PRECAUCION: Si el cliente establece un punto de referencia que se encuentra en la

El usuario define un punto de referencia introduciendo un conjunto de pardmetros que consiste en una serie
de (3) desplazamientos (D, \ D, \D, )y (3) rotaciones (R \R, \R ), por ejemplo:

D, =-97,3 mm D = 46,1 mm D, =201,82mm R _=rotacién de +90° R = rotacion de +180° R =
rotacion de 0°

Si se introducen ceros en cualquiera de los valores del conjunto de parametros, la transformacion de la
herramienta no se aplica a ese parametro concreto. Al introducir cero en todos los parametros, se desactiva la
funcién de transformacion de la herramienta. Una vez introducido y guardado un nuevo conjunto de
parametros, los conjuntos de parametros introducidos anteriormente dejan de tener efecto.

Una vez que el usuario introduce un conjunto de pardmetros, se realizan primero los desplazamientos. En la
siguiente figura se muestran los desplazamientos del sistema de referencia de origen del usuario con respecto
al punto de origen del sensor. En esta figura, el sistema de referencia de origen del usuario atin no

ha girado con respecto al punto de origen del sensor.

AVISO: En las siguientes figuras, el modelo de sensor se muestra tinicamente a titulo de
referencia. La alineacion del conector y de los ejes del sensor puede variar entre los distintos
modelos. Para determinar la ubicacion de los ejes predeterminados del sensor, consulte el
Figura 4.1—Transformacién de la herramienta: Distancias (el sensor se muestra inicamente a titulo de referencia)

Eje Z+
antes de la rotacion.

Eje Y+
antes de la
rotaciprm.

Eje X+
antes de la rotacion.

Deteccion del origen del
istema de referencia
ecido por el cliente.

201,82 mm

Herramientas del cliente

El lado de la herramienta del
del sensor.

El lado del robot del sensor.
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Tras los desplazamientos, el punto de origen del usuario gira en el siguiente orden:

La primera rotacion se realiza alrededor del eje X.

1.
Recordemos que en este gjemplo R = rotacion de +90°. El punto de origen del usuario gira +90°

[ ]
alrededor del eje X, en la

siguiente figura.
Figura 4.2—Transformacion de la herramienta: rotacion alrededor
del eje X (el sensor se muestra solo a modo de

referencia)
Eje Y+

tras la rotacion
X

Eje X+
tras una rotacion de X.

Eje Z+
as la rotacion del eje X

Herramientas del cliente

El lado de la
herramienta del
sensor.

El lado del

robot del
sensor.

2. La segunda rotacidn se realiza alrededor del eje Y del nuevo sistema de referencia de salida del usuario.
e Eneste ejemplo, R = rotacion de +180°. El punto de origen del usuario gira +180° alrededor del eje Y
del nuevo sistema de referencia de salida del usuario, tal y como se muestra en la siguiente figura.

Figura 4.3—Transformacién de la herramienta: rotacion alrededor del eje Y (el sensor se muestra

solo a modo de referencia)

Eje Y+
tras la rotacion en Y

Eje Z+
tras la rotacion
del eje Y

Eje X+ tra
la rotacion del eje
X.

’X/ El lado de Ia

herramienta del
sensor.

Ellado del

robot del
sensor.
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3. Latercera y Ultima rotaciOn se realiza alrededor del eje Z del nuevo sistema de referencia de salida del
usuario.

e Eneste ejemploR,= 0° de rotacion. Por lo tanto, el punto de origen del usuario ya no gira.

Una vez completadas las rotaciones, se establece el sistema de referencia de origen final del
usuario.
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4.2.1 Evitar sobrecargar el sensor durante la transformacién de la
herramienta

Es posible que el usuario establezca un punto de origen de referencia que no detecte que se aplica
un par a la herramienta del cliente y, por extension, al sensor. El par es la fuerza multiplicada por
la distancia de dicha fuerza desde un punto de origen de referencia. Si el punto de origen de
referencia del cliente se encuentra en el mismo punto en el que se aplica una fuerza, la distancia
desde dicha fuerza hasta el punto de origen de referencia del cliente es cero. Cualquier fuerza
multiplicada por una distancia igual a cero da como resultado un par igual a cero. La
transformacion de herramientas del software indica que no se aplica ningtin par al sensor. Sin
embargo, el sensor...

El punto de origen no ha cambiado, y la fuerza sigue aplicandose a cierta distancia del punto de
origen del sensor. Por lo tanto, si el cliente esta evaluando condiciones de sobrecarga, debe utilizar
el punto de origen del sensor como punto de referencia.

5. Mantenimiento

5.1

5.2

Inspeccion peridodica

En aplicaciones de tipo industrial en las que se mueve con frecuencia el cableado del sistema, inspeccione la
funda del cable en busca de signos de desgaste. Aunque el sensor Axia cuenta con la clasificacion IP67, evite
que se acumulen residuos y polvo sobre el sensor o en su interior.

Limpie la superficie del sensor con alcohol isopropilico.

Calibracién periédica

Es necesario realizar una calibracion periddica del sensor y de sus componentes electronicos para mantener
la trazabilidad con respecto a los patrones nacionales. El sensor no se puede calibrar sobre el terreno;
devuélvelo a ATI para su recalibracion. Pongase en contacto con un gestor de cuentas de ATI o envie un
correo electronico arma-admin(@ati-ia.com para solicitar una autorizacion de devolucion de material
(RMA) para su recalibracion. ATI recomienda realizar comprobaciones de precision anuales (consulte la
seccion 3.6. «Procedimiento de comprobacion de precisiony). Si el sensor no cumple los requisitos de
rendimiento de la aplicacion del usuario y no supera la comprobacion de precision, devuelva el sensor a ATI
para su recalibracion.
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6. Solucion de problemas

Esta seccion incluye soluciones a algunos problemas que pueden surgir al configurar y utilizar el sensor. Para
preguntas y asistencia en la resolucion de problemas relacionados con el software, consulte el manual
correspondiente en la Tabla 2.1. Las respuestas a las preguntas mas frecuentes estan disponibles en el sitio web de
ATL: https://www.ati-ia.com/library/documents/FT _FAQ.pdf.

La informacion de esta seccion deberia responder a muchas de las dudas que puedan surgir sobre el terreno. El
servicio de atencion al cliente esta a disposicion de los usuarios que tengan preguntas o dudas sobre los temas
tratados en los manuales.

Nota:

Lea el manual antes de llamar al servicio de atencion al cliente. Antes de llamar, tenga a mano la siguiente

Numero de serie, por ejemplo: FT01234
Modelo del sensor, por ejemplo: Axial30-M125
Calibracion, por ejemplo: SI-2000-125 o SI-4000-300

Descripcion precisa y completa de la pregunta o la duda

A e

Informacion sobre el ordenador y el software, por ejemplo: sistema operativo, tipo de PC,
controladores ysoftware de aplicacion.

Si lo necesita, pongase en contacto con un representante de ATI para obtener ayuda:

ATI Industrial Automation
1031 Goodworth Drive
Apex, NC 27539 EE. UU.

www.ati-ia.com

Ingenieria de aplicaciones

Tel.: +1 919 772 0115, extension 511

Fax: +1 919 772 8259

Correo electronico: fi.support@novanta.com

Asistencia 24/7: +1 855 ATI-1A 00 (+1 855-284-4200)
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En la siguiente seccion se enumeran los sintomas basicos de la inexactitud de los datos y los errores. Para cada

sintoma, se indican las causas
y las soluciones adecuadas.

Sintoma: Ruido — saltos
en las lecturas
de par de fuerza
superiores al

0,05 % de los motor.

Causa: El ruido puede deberse a vibraciones mecanicas y
perturbaciones eléctricas, posiblemente causadas por una mala
conexion a tierra. Las interferencias eléctricas también pueden
provenir de un dispositivo que genere mucho ruido, como un

Solucion: Asegurese de que la tension de alimentacion de CC del

sensor Axia tenga poco o ningun ruido superpuesto.
Conecte a tierra el sensor conectando el apantallamiento
del cable a tierra. En la mayoria de las configuraciones,
El 0 V también estd conectado a tierra. Conecta el robot
u otro dispositivo a la misma toma de tierra.

Compruebe que los cables de los sensores no se crucen
con otros cables ni se encuentren muy cerca de otros
equipos que puedan generar ruido eléctrico.

Evite las fuentes de ruido mecanico. Si no es posible,
aplique un filtro a los datos tal y como se describe en el
manual de la interfaz de comunicacion ATI
correspondiente, en /a Tabla 2.1.

Causa: El ruido también puede indicar un fallo de algun componente del sistema.

Solucion:

Compruebe el codigo de estado del sensor; consulte el
manual de la interfaz de comunicacion ATI
correspondiente en la Tabla 2.1.

Realice una comprobacion de precision; consulte la
seccion 3.6 — Procedimiento de comprobacion de
precision o consulte la seccion 4.5: «;Como evaliio la
precision y el estado del sensor?» en el documento de
preguntas frecuentes (FAQ) de ATI que se encuentra
en: https://www.ati-

ia.com/library/documents/FT FAQ.pdyf.

Para devolver el sensor a ATI para su inspeccion, ponte
en contacto con ATI para obtener una autorizacion de
devolucion de material (RMA); consulta la seccion 5.2:

Sintoma: Desviacién — cuando
los datos de
fuerza y par
siguen
aumentando o
disminuyendo

Solucion:

«Calibracion periodica».

Causa: Es normal que se produzca cierta deriva debido a un cambio de
temperatura. La deriva se observa mas facilmente en el eje Z, en
comparacion con los ejes X e Y.

Deje que el sensor se caliente durante unos treinta
minutos hasta que alcance un estado estable con el aire
y otros objetos que entren en contacto con él.

Utilice el comando de calibracion para volver a poner las
lecturas a cero.
Realice el «bias» con regularidad.

Utilice un aislante entre el sensor y cualquier
herramienta o accesorio que se encuentre a una
temperatura diferente. Evite

creando un gradiente de temperatura a lo largo del
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sensor. Proteja el sensor de un flujo de aire excesivo.

Para obtener mds informacion sobre cémo evitar la
deriva provocada por los cambios de temperatura,
consulte el siguiente documento de ATI: Attps://www.ati-
ia.com/Library/Documents/

DriftExplanation.pdf.
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Sintoma: Histéresis — Causa: El acoplamiento mecéanico o un fallo interno pueden provocar una
cuando se aplica histéresis que se sitie fuera del rango de incertidumbre de
una carga al medicion (error) especificado y aceptable del sensor.
sensor desde un Solucion: Compruebe que el sensor esté correctamente instalado,

estado de cero o
polarizado y, a
continuacion, se
retira la carga,

la salida del sensor

que los elementos de fijacion estén bien apretados y
que los accesorios del cliente estén instalados de forma
segura segun lo indicado en la seccion 3 — Instalacion.

Utilice el comando de polarizacion para volver a poner las
lecturas a cero.

Sintoma: Los valores iniciales Normal. Ajusta el sensor para que todos los valores de F/T vuelvan a
de FIT cero.

no son cero y
no se aplica

Sintoma: El sensor Causa: Es posible que el sensor se encuentre en estado de error.

no proporciona Solucién: Compruebe el codigo de estado del sensor. Para saber

datos F/T precisos. coémo leer e interpretar el codigo de estado, consulte el
manual correspondiente en /a Tabla 2.1). Si no hay bits
de error activados, contintie con la resolucion de
problemas.

Causa: El sensor no esta instalado correctamente o no estd montado sobre una
superficie plana y rigida.
Solucion: Compruebe que el sensor esté correctamente instalado segin
se indica en
la seccion 3: Instalacion.

Causa: Los elementos de fijacién no estan bien sujetos.

Solucion: Compruebe que los elementos de fijacion estén
bien sujetos seglin los procedimientos de
instalacion descritos en la seccion 3.4:
«Instalacion del sensor».

Si los elementos de fijacion los suministra el cliente, no
utilice elementos de fijacion que sean demasiado
largos. Para conocer la profundidad méaxima de
penetracion del elemento de fijacion en el sensor,
consulte el plano del sensor ATI. Al seleccionar los
elementos de fijacion: utilice un tornillo o perno de alta
calidad y alta resistencia, y asegurese de que el tipo de
material, la cabeza y la clase del elemento de fijacion
sean adecuados para la aplicacion.

Causa: Acoplamiento mecanico: un objeto externo, como herramientas del
cliente o elementos de infraestructura, entra en contacto con la
superficie del sensor entre el lado de montaje y el lado de la
herramienta.

Solucién: Retire cualquier residuo que haya entre el lado de la
herramienta y la placa de interfaz. Utilice un sistema
adecuado de gestion de cables y mangueras; no los
conecte de forma apretada entre el lado de montaje y el
lado de 1a herramienta del sensor
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Cualquier elemento que entre en contacto con
superficies como el orificio pasante del sensor o las
placas de cubierta a ambos lados del sensor provoca
una carga o un movimiento que podria dar lugar a datos

de F/T inexactos.
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Sintoma: Los valores F/T
no coinciden
con los valores
esperados; por
ejemplo: los
valores F/T
fluctaan, pero
son superiores a

Causa: Es posible que el sensor se encuentre en un modo que transmita datos de

calibracion

en lugar de datos de F/T.

Solucion:

Los datos del medidor no tienen una correlacion 1:1
con los datos del eje F/T. Consulte los datos de F/T en
lugar de los del medidor; consulte el manual de la
interfaz de comunicacion ATI correspondiente en /a
Tabla 2.1.

Causa: El sensor emite datos en recuentos. El usuario debe convertir los
recuentos a unidades de calibracion.

Solucion: Los recuentos deben dividirse por los recuentos por

fuerza (CpF) o los recuentos por par (CpT) para
convertirlos a unidades de calibraciéon como N y Nm.

Ademas de CpF y CpT, dependiendo del protocolo de
comunicacion, los valores pueden escalarse
adicionalmente mediante un factor de escala de 16 bits.
Los recuentos de 16 bits deben dividirse entre (CpF o CpT
+ factor de escala de 16 bits) para convertirlos a unidades
de calibracion.

Causa: Si, una vez convertidas las lecturas de F/T a unidades de calibracion,
estas superan el rango de calibracion del sensor segun /a seccion 7.3
— Rangos de calibracion —, los valores indicados son inexactos y el
sensor puede estar sobrecargado.

Solucion:

Compruebe el codigo de estado. Para obtener
informacion sobre como leer e interpretar el
codigo de estado del sensor, consulte el manual
ATI correspondiente a la interfaz de
comunicacion en /a Tabla 2.1.

Desmonte el sensor. Los métodos de montaje inadecuados
pueden
provocar cargas elevadas en el sensor.

Tras volver a instalar el sensor y sin aplicar ninguna
carga, si persisten errores como «Rango de deteccion
superado», «Medidor fuera de rango» o «Medidor
averiado», es probable que el sensor haya sufrido dafios

permanentes debido a una sobrecarga.
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7. Especificaciones
En las siguientes secciones se tratan algunos requisitos y especificaciones de la interfaz del sensor Axial30. Para

mas informacion, consulte el esquema del sensor ATI.

7.1 Condiciones de almacenamiento y funcionamiento

Tabla 7.1 — Condiciones ambientales

Parametro Valor
Temperatura de almacenamiento, °C De -45 a +85
Temperatura de funcionamiento, °C De -20 a +70

Humedad relativa <95 %, sin condensacion

7.2 Especificaciones eléctricas

Tabla 7.2 — Fuente de alimentacion’

Tension Consumo de energia
Fuente de — - — —
alimentacion Minimo Nominal Maximo Maximo
Alimentacion de 12V 24V 30V 1,5W
CcC
Notas:

1. La entrada de alimentacion esta protegida contra la polaridad inversa. Si la alimentacién y la toma
de tierra de las entradas de alimentacion se conectan al revés, la proteccion contra polaridad
inversa evita que la entrada de alimentacién mal conectada dafie o encienda el sensor.

7.3 Rangos de calibracion

Tabla 7.3: Rangos de calibracién

Modelo Axia130-M125
Parametro Fxy Fz Txyz
Rango de calibracién 0 (SI-2000-125) 2000 N 4000 N 125 Nm
Modelo Axia130-M300
Parametro Fxy Fz Txyz
Rango de calibracion 0 (SI-4000-300) 4000 N 6000 N 300 Nm
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7.4 Valores maximos
por defecto
Al encenderse, el sensor registra los valores maximos observados en cualquier eje individual. Los siguientes
valores son los valores predeterminados programados de fabrica durante la calibracion. Si el sensor muestra

valores maximos superiores a estos valores predeterminados, significa que se le ha aplicado una carga que
supera el rango de deteccion calibrado previsto.

Tabla 7.4: Valores maximos predeterminados en recuentos
Modelo del sensor Axia130-M125
Parametro Fx Fy Fz > | Ty | Tz
Valor predeterminado 7,5 x10° 1,5 x10° 4,6875 x 10°
positivo
Valor predeterminado -7,5x10° -1,5 x10° -4,6875 x 10
negativo
Modelo del sensor Axia130-M300
Parametro Fx Fy Fz Tx ‘ Ty ‘ Tz
Valor predeterminado 8,4 x 10 1,26 x 10° 6,3 x 10
positivo
Valor predeterminado -8,4 x 10° -1,26 x 10° -6,3 x 10°
negativo
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8. Términos y condiciones de venta

Los siguientes Términos y condiciones constituyen un suplemento e incluyen una parte de los Términos y
condiciones estandar de ATI, que se encuentran archivados en ATI y estan disponibles previa solicitud.

ATI garantiza al comprador que los productos de sensores de par de fuerza adquiridos en virtud del presente
contrato estaran libres de defectos de material y mano de obra en condiciones de uso normal durante un periodo

de un (1) afio a partir de la fecha de envio. El periodo de garantia para las reparaciones realizadas en virtud de una
autorizacion de devolucion de mercancia (RMA) sera el de la garantia original o de noventa (90) dias a partir de la
fecha de envio del producto reparado, el que sea mas largo. ATI no asumira ninguna responsabilidad en virtud de
esta garantia a menos que:

(a) se notifique por escrito a ATI el defecto alegado y se facilite una descripcion del mismo en un plazo de treinta
(30) dias desde que el Comprador descubra el defecto y, en cualquier caso, a mas tardar el ultimo dia del periodo

de garantia, y (b) ATI reciba el articulo defectuoso a mas tardar diez (10) dias después del ultimo dia del periodo

de garantia. La responsabilidad total de ATI y el tinico recurso del Comprador en virtud de esta garantia se

limitan a la reparacion o sustitucion, a eleccion de ATI, de la

pieza o articulo defectuoso o, a eleccion de ATI, al reembolso del precio pagado por el articulo. La garantia anterior
no se aplica a ningin

defecto o averia que se derive de una instalacion, un funcionamiento, un mantenimiento o una reparacion inadecuados
realizados por cualquier persona que no sea ATL

ATI no sera responsable en ningun caso de dafos incidentales, consecuentes o especiales de ningtn tipo, incluso si
se le ha advertido de la posibilidad de que se produzcan dichos dafios. La responsabilidad total de ATI no superara
en ningun caso el importe pagado por el comprador por el articulo objeto de la reclamacion o la controversia. ATI
no asumira responsabilidad alguna por el fallo de cualquier equipo u otros articulos no suministrados por ATIL.

Ninguna accion contra ATI, independientemente de su forma, que se derive de o esté relacionada de cualquier modo
con los productos o servicios suministrados

en virtud del presente contrato, podra interponerse mas de un afo después de que se haya producido la causa de la
accion.

ATI no autoriza ninguna declaracion ni acuerdo que modifique o amplie las disposiciones sobre garantia y
limitacion de recursos contenidas en el presente documento, y no se podra considerar que han sido autorizadas por
ATI a menos que se hagan por escrito y estén firmadas por un directivo de ATI.

Salvo que ATI acuerde lo contrario por escrito, todos los disefios, planos, datos, invenciones, software y demas
tecnologia creados o desarrollados por ATI en el marco de la prestacion de productos y servicios en virtud del
presente documento, asi como todos los derechos sobre los mismos en virtud de cualquier patente, derecho de
autor u otra ley que proteja la propiedad intelectual, seran y seguiran siendo propiedad de ATI. La venta de
productos o servicios en virtud del presente contrato no confiere ninguna licencia, expresa o implicita, en virtud
de ninguna patente, derecho de autor u otro derecho de propiedad intelectual que sea propiedad de ATI o esté
bajo su control, ya sea en relacion con los productos vendidos o con cualquier otro asunto, salvo la licencia que
se concede expresamente a continuacion.

En el marco del suministro de productos y servicios previsto en el presente contrato, ATI podra facilitar o revelar
al Comprador informacion confidencial y de propiedad exclusiva de ATI relativa al disefio, el funcionamiento u
otros aspectos de los productos de ATI. En lo que respecta a la relacion entre ATI y el Comprador, la titularidad de
dicha informacion —incluido, entre otros, cualquier software informatico facilitado al Comprador por ATI—
seguird perteneciendo a ATI, y dicha informacion se cede bajo licencia al Comprador tinicamente para que este la
utilice en el funcionamiento de los productos suministrados por ATI en virtud del presente contrato, en el marco
de las operaciones comerciales internas del Comprador.

Sin la autorizacion previa por escrito de ATI, el Comprador no utilizara dicha informacion para ningtin otro fin ni
la facilitard ni pondré a disposicion de terceros de ningun otro modo. EI Comprador se compromete a tomar todas
las precauciones razonables para impedir cualquier uso o divulgacion no autorizados de dicha informacion.

El comprador no sera responsable, en virtud del presente contrato, de la divulgacion o el uso de informacion que:
(a) sea de dominio publico en el momento de su recepcion de ATI, (b) se publique posteriormente o pase a ser de
dominio publico por cualquier otro motivo sin culpa del Comprador, (c) se encuentre en poder del Comprador antes
de recibirla de ATI, (d) haya sido obtenida legalmente por el Comprador de un tercero con derecho a divulgarla, o
(f) deba ser divulgada por orden judicial u otra autoridad gubernamental, siempre que, en relacion con dicha
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Prélogo

La informacion contenida en este documento es propiedad de ATI Industrial Automation, Inc. y no podra reproducirse,
ni en su totalidad ni en parte, sin la autorizacion previa por escrito de ATI Industrial Automation, Inc. La informacion
aqui contenida esta sujeta a cambios sin previo aviso y no debe interpretarse como un compromiso por parte de ATI
Industrial Automation, Inc. Este manual se revisa periddicamente para reflejar e incorporar los cambios realizados en el
sistema F/T.

ATI Industrial Automation, Inc. no asume ninguna responsabilidad por los errores u omisiones que pueda contener este
documento.

Copyright © (2026) por ATI Industrial Automation, Inc., Apex, Carolina del Norte, EE. UU. Todos los
derechos reservados. Publicado en EE. UU.

Los sistemas de deteccion de fuerza y par de ATI se consideran componentes o productos semiacabados destinados a su
uso en sistemas, dispositivos o productos acabados de mayor tamafio.

Teniendo en cuenta que los productos de ATI Industrial Automation, Inc. (ATI) estan destinados a su uso con maquinas
roboticas y/o automatizadas, ATI no recomienda el uso de sus productos en aplicaciones en las que un fallo o mal
funcionamiento de un componente o sistema de ATI ponga en peligro la vida o aumente el riesgo de lesiones. Cualquier
persona que utilice o incorpore componentes de ATI en cualquier sistema que pueda suponer un riesgo para la vida
debera obtener el consentimiento previo de ATI, tras garantizar a esta que un mal funcionamiento de los componentes de
ATI no supone una amenaza directa o indirecta de lesiones o muerte, y (incluso si se concede dicho consentimiento)
debera eximir a ATI de cualquier reclamacion, pérdida, responsabilidad y gastos relacionados que se deriven de
cualquier lesion o muerte resultante del uso de los componentes de ATI.

Todas las marcas comerciales pertenecen a sus respectivos propietarios. FherCAT®

tecnologia patentada, bajo licencia de Beckhoff Automation GmbH, Alemania.

es una marca comercial registrada y una

Nota:

Lea el manual antes de llamar al servicio de atencién al cliente y tenga a mano la
siguiente informacion:

1. Numero de serie, por ejemplo: FT01234
2.  Modelo, por ejemplo: Axial30-M125
3. Calibracioén, por ejemplo: SI-800-50 o SI-2000-125
4. Descripcion precisa y completa de la pregunta o la duda
e Para el cddigo de estado, consulte la seccion 5.2.1.7: Objeto 0x6010: Codigo de estado.

5. Informacion sobre el ordenador y el software, por ejemplo: sistema operativo, tipo de PC,
controladores y software de aplicacion

Si es posible, manténgase cerca del sistema F/T cuando llame.

Si lo necesita, pongase en contacto con un representante de ATI para obtener ayuda:

Ventas, servicio técnico e informacion sobre los productos de ATI:

ATI Industrial Automation
1031 Goodworth Drive
Apex, NC 27539 EE. UU.
www.ati-ia.com

Tel.: +1 919 772 0115

Fax: +1 919 772 8259

Ingenieria de aplicaciones
Tel.: +1 919 772 0115, extension 511
Fax: +1 919 772 8259 Asistencia 24/7: +1.855.ATLIA 00
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Glosario

Término

Definicion

ADC

Convertidor analégico-digital.

Polarizacion

El sesgo también se conoce como «puesta a cero» o «tara» del sensor. El sesgo
resulta util para eliminar los efectos de la gravedad (peso de la herramienta) u otras
fuerzas que actuan sobre el sensor, asi como los efectos de la deriva. Cuando se
utiliza la funcion de sesgo, el software recopila datos sobre las fuerzas y los pares
que actuan en ese momento sobre el sensor y utiliza estas lecturas como referencia
para futuras lecturas. A las lecturas futuras se les restara esta referencia antes de
que se transmitan.

Calibracion

Define un rango especifico de medicion o deteccion para un sensor determinado. La
calibracion es también el proceso de medir la respuesta bruta de un transductor ante
las cargas y de generar los datos que se utilizan para convertir dicha respuesta en
fuerzas y pares.

CoE

CANopen sobre EtherCAT es el protocolo integrado preferido para configurar
dispositivos EtherCAT. Se utiliza dentro de SDO para codificar los datos de
configuracion.

Carga compleja

Cualquier carga que no se aplique exclusivamente en un solo eje. Las cargas
complejas pueden reducir el rango de medicién en un eje determinado.

Sistema de Véase «Punto de origen».

coordenadas

Velocidad de Velocidad a la que se pueden transmitir los datos a través de una red.

transmision

DINT Entero doble con signo (32 bits)
Memoria de solo lectura programable y borrable eléctricamente: un tipo de memoria

EEPROM -
no volatil
integrada en la electronica del sensor.

ESI La informacion de esclavo de EtherCAT es un tipo de archivo.

EtherCAT Un bus de campo para la automatizacién industrial.

FoE Acceso a archivos a través de EtherCAT, el protocolo integrado preferido para cargar
nuevos
firmware a dispositivos EtherCAT.

Fuerza Una fuerza es una accién de empuje o tracciéon sobre un objeto provocada por la
interaccién con otro objeto. Fuerza = masa x aceleracién

FS «Full-Scale» (escala completa): se refiere a los limites de un rango de calibracion o de
deteccion determinado.

FIT Fuerza/Par.

Fry Vector de fuerza resultante compuesto por los componentes F y F .

e Fuente de error de medicién causada por los efectos residuales de cargas aplicadas

Histéresis .
anteriormente.

INT Entero con signo (16 bits)

Placa de interfaz

Una placa independiente que permite fijar el sensor a otra superficie. Las placas de
interfaz se utilizan a menudo cuando la disposicion de los tornillos del sensor no
coincide con la del brazo robético o con la de las herramientas del cliente. La placa
de interfaz cuenta con dos disposiciones de tornillos, una a cada lado de la placa. Un
lado es para el sensor. El otro lado es para el brazo robético o las herramientas del
cliente.

IP64

El indice de proteccién contra la entrada de particulas «64» indica una proteccion total
contra el polvo y una proteccién contra las salpicaduras de agua procedentes de
cualquier direccion (se permite una entrada limitada).
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IP67

El indice de proteccién contra la entrada de agua «67» indica proteccidn contra el
polvo y la inmersion en menos de 1 m de agua dulce.

ISR

Interrupcion de la rutina de servicio

Dispositivo maestro

Un dispositivo suministrado por el cliente, como un ordenador personal, un robot o un
(PLC), que sea compatible con una interfaz de comunicacion especifica.
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Término

Definicion

Incertidumbre de
medicion

Lo que comunmente se conoce como «precisiony», la «incertidumbre de medicién»,
es el error en el peor de los casos entre el valor medido y la carga real. La
incertidumbre de medicion se especifica como un porcentaje del rango de medicién
a fondo de escala para un modelo de sensor y un rango de calibracion
determinados. Este valor tiene en cuenta multiples fuentes de error. El certificado de
calibracion del sensor indica el porcentaje de incertidumbre de medicion. Para
obtener mas informacién, consulte la seccion 2.2: «Incertidumbre de medicion» en el
documento de preguntas frecuentes (FAQ) disponible en: https.//www.ati-
ia.com/library/documents/FT_FAQ.pdf.

Acoplamiento

Cuando un objeto externo, como una herramienta del cliente o un elemento auxiliar,

mecanico entra en contacto con la
entre la cara de montaje y la cara de la herramienta del sensor.
N/A No aplicable
Condicién en la que se aplica al transductor una carga superior a la que este puede
Sobrecarga )
medir.
La sobrecarga provoca saturacion.
PDO Objgto de datos de proceso, un protocolo para leer y escribir informaciéon de proceso
en tiempo real
de forma ciclica.
N.° de pieza Numero de referencia

Punto de origen

El punto del sensor desde el que se miden todas las fuerzas y pares.

Ciclo de encendido y
apagado

Cuando un usuario desconecta y vuelve a conectar la alimentacion de un dispositivo.

Resolucion

El cambio mas pequeno en la carga que se puede medir. La resolucion suele ser
mucho menor que la precision. Las especificaciones de resolucion para sensores
ATI F/T concretos estan disponibles en la pagina web de productos ATI F/T.

Frecuencia de

La velocidad a la que los convertidores analdgico-digitales (ADC) realizan el muestreo

muestreo en el interior de la unidad.

Saturacion Condicidn en la que el transductor o el hardware de adquisicion de datos recibe una
carga o sefal fuera de su rango de deteccion.

SDO Service Data Object, un protocolo para leer y escribir informacién de configuracién
de forma aciclica.

Sensor El componente que convierte una carga detectada en sefales eléctricas.

Sistema de sensores
(o de configuracion)

Conjunto completo formado por el cuerpo del sensor y una interfaz del sistema para
convertir
las sefales de fuerza y par en una interfaz o protocolo de comunicacién especifico.

SINT Entero corto con signo (8 bits)
Bit de estado Una unidad de datos informaticos enviada desde el sensor ATI F/T.
STRINGn Cadena de n caracteres
STRING(8) Un tipo de datos que representa (8) caracteres y utiliza (8) bytes.
STRING(30) Un tipo de datos que representa (30) caracteres y utiliza (30) bytes.
La aplicacién de una fuerza a través de una palanca o brazo de momento que
Par provoca que algo tienda a girar. Por ejemplo, un usuario aplica un par a un tornillo
para hacer que gire.
Par = fuerza x longitud del brazo de momento
Ty El vector de par resultante compuesto por los componentes Ty T,.
UDINT Tipo de datos de (32) bits que representa un entero sin signo.
UINT Tipo de datos de (16) bits que representa un entero sin signo.
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USINT Un tipo de datos de (8) bits que representa un entero sin signo.
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1. Seguridad

La seccion de seguridad describe las directrices generales de seguridad que deben seguirse con este producto,
explicaciones de las notificaciones que aparecen en este manual y las precauciones de seguridad aplicables al
producto. Las notificaciones especificas del producto se incluyen en las secciones correspondientes de este

manual (cuando sean aplicables).

1.1 Explicacioén de las notificaciones

Estas notificaciones se utilizan en todos los manuales de ATI y no son especificas de este producto. El
usuario debe prestar atencion a todas las notificaciones del fabricante del robot y/o de los fabricantes
de otros componentes utilizados en la instalacion.

provocara la muerte o lesiones graves. El aviso proporciona informacion sobre la
naturaleza de la situacion de peligro, las consecuencias de no evitar el peligro y el
método para evitar la situacion.

f PELIGRO: Aviso que contiene informacion o instrucciones cuyo incumplimiento

podrian provocar la muerte o lesiones graves. La notificacion proporciona
informacion sobre la naturaleza de la
situacion de peligro, las consecuencias de no evitar el peligro y el método para evitar

f ADVERTENCIA: Notificacion de informacién o instrucciones que, de no respetarse,

provocar lesiones moderadas o causar dafos al equipo. El aviso proporciona
informacion sobre la naturaleza de la situacion de peligro, las consecuencias de no
evitar el peligro y el método para evitar la situacion.

f PRECAUCION: Aviso con informacion o instrucciones cuyo incumplimiento podria

AVISO: Notificacion de informacion o instrucciones especificas sobre el mantenimiento, el
funcionamiento, la instalacion o la configuracién del producto que, de no respetarse, podrian
provocar dafios en el equipo. La notificacion puede hacer hincapi¢, entre otros aspectos, en:
tipos especificos de grasa, mejores practicas de funcionamiento y consejos de mantenimiento.

1.2 Pautas generales de seguridad
El cliente debe comprobar que el sensor seleccionado esté homologado para las cargas y pares maximos
previstos durante el funcionamiento. Dado que las fuerzas estaticas son menores que las fuerzas dinamicas
derivadas de la aceleracion o la desaceleracion del robot, hay que tener en cuenta las cargas dinamicas
provocadas por el robot.
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1.3 Precauciones de seguridad

PRECAUCION: La modificacion o el desmontaje del sensor podrian causar
dafios y anular la garantia.

PRECAUCION: Introducir objetos en las aberturas del sensor provoca daiios en el
equipo de medicion. Evite introducir objetos en las aberturas del sensor.

PRECAUCION: No sobrecargue el sensor. Superar los valores de sobrecarga en un
solo eje del sensor provoca daiios irreparables.

PRECAUCION: El sensor debe protegerse de impactos y cargas de choque que

superen los rangos nominales durante el transporte, ya que los impactos pueden

danar el rendimiento del sensor. Para obtener mas informacion sobre los rangos
nominales,

> | >
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2. Descripcion general del producto

El sistema de sensores de fuerza/par (F/T) EtherCAT Axia mide seis componentes de fuerza y par (F \F \F,
\T, \T, \T,)y transmite estos datos a los dispositivos de los clientes a traves del bus de campo EtherCAT (vease
la seccion 5: «Interfaz de bus EtherCAT»). Para utilizar EtherCAT, el usuario necesita una interfaz de software y un
dispositivo (como un ordenador personal, un robot o un PLC) que sea compatible con EtherCAT. En Internet hay
disponible software gratuito descargable, como TwinCAT, para usuarios
con el sistema operativo Windows®. La linea de productos de la serie Axia de ATI se diferencia de los demés
modelos de sensores F/T de ATI (que no pertenecen a la serie Axia). Por lo tanto, los sensores Axia cuentan con
diferentes opciones y funciones disponibles. Los sensores F/T de la serie Axia estan disponibles en varias versiones
con diferentes capacidades de carga util e interfaces de comunicacion.
Este manual trata los siguientes temas:

e Especificaciones eléctricas e informacion sobre el cableado
e Numeros de pines y descripciones de los conectores del sensor y del cable
e Funcionamiento (LED, frecuencias de filtrado y frecuencias de muestreo)

e Diccionario de objetos EtherCAT.

Para obtener informacion adicional sobre los sensores, como su instalaciéon en un robot, su funcionamiento y la
resolucion general de problemas, consulte
el manual correspondiente del sensor que figura en la siguiente tabla:

Tabla 2.1 — Manual del sensor ATI Axia F/IT

Consulte el manual del sensor ATI Axia

SERElE sensor L1 F/T: (N.° de referencia del
Axia manual de ATI)
Axiag0 Manual del sensor ATI F/T

Axia80 (Documento ATI n.° 9620-
05-B-Axia80)
Manual del sensor ATI F/T

Axia90 Axia90 (Documento ATI n.® 9620-
05-B-Axia90)
Axia130 Manual del sensor ATI F/T

Axia130 (Documento ATI n.° 9620-
05-B-Axia130)
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3. Instalacion

ADVERTENCIA: Realizar tareas de mantenimiento o reparacion en el sensor mientras
los circuitos (por ejemplo, de alimentacion eléctrica, agua y aire) estén energizados

podria provocar la muerte o lesiones graves. Descargue y compruebe que todos los

circuitos energizados estén desenergizados de acuerdo con las practicas y politicas de

PRECAUCION: La modificacion o el desmontaje del sensor podrian provocar daiios y anular
la garantia. Utilice la plantilla de tornillos de montaje suministrada y la plantilla de tornillos de
montaje lateral de la herramienta proporcionada para fijar el sensor al robot y el utillaje del
cliente al sensor (consulte el plano del cliente).

PRECAUCION: Evite que el sensor sufra daiios por descargas electrostiticas. Asegurese de
seguir los procedimientos de puesta a tierra adecuados al manipular el sensor o los cables
conectados al mismo. El incumplimiento de los procedimientos de puesta a tierra adecuados

PRECAUCION: No ejerza una fuerza excesiva sobre el sensor y el conector del cable
durante la instalacion, ya que se podrian producir dafios en los conectores. Alinee la ranura
de fijacion del sensor y del conector del cable durante la instalacion para evitar ejercer una
fuerza excesiva sobre los conectores.

> B>

Chancha en el
conector del
cable

Chavetero del
conector del sensor

AVISO: Dependiendo del tipo de mantenimiento o reparacion que se esté realizando, puede que no
sea necesario desconectar los servicios del sensor.
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3.1 Configuracion del

cable

Los cables se pueden configurar de diversas formas; sin embargo, a continuacion se presentan las

configuraciones mas habituales

a continuacion:

Figura 3.1—Configuraciéon de cables del Axia80/Axia90

Cable de alimentacion y EtherCAT para la aplicacion del
cliente (n.° de referencia ATl 9105-C-ZC28-U-RJ45S-X)

. Sensor Axia F/IT

S~
I:t‘i*ﬂ‘
= e —— Extremo sin terminacion para alimentacion
' : (rama 1)
Cable M8 de 6 pines de alimentacion y EtherCAT A }a:;-—.
conectado al sensor (n.° de pieza ATl 9105-C- o lilT -
Z2C22-ZC28-X)
o Conector RJ45 para EtherCAT
Cable M8 de 8 pines de alimentacion y EtherCAT (rama 2)
para el sensor (n.° de pieza de ATl 9105-C-ZC27-
ZC28-X)

Nota: Las longitudes de los cables
se han acortado en la figura
unicamente a modo de referencia.

Figura 3.2: Configuracién del cable del Axia130

B __—Sensor Axia130

Cable de sensor M12 de ,...k...&mr, - =
8 pines (n.° de pieza ATl 9105-C- g
ZC28-ZC28-X-22)

(opcional) cable de alimentacion y
EtherCAT para la aplicacion del

R cliente
'%@_\__ / (N.° de pieza de ATl 9105-C-ZC28-U-RJ45S-X)

o .

fra;.{ (
Extremo sin terminacion para
alimentacion (rama 1)

Nota: Las longitudes de los cables se han acortado en la figura inicamente a modo de referencia.

Conector RJ45 para EtherCAT

3.2 Asignacion de pines para la conexiéon EtherCAT y de alimentacién
f PRECAUCION: Asegirese de que el apantallamiento del cable esté correctamente

conectado a tierra. Un apantallamiento inadecuado de los cables puede provocar
errores de comunicacion y que los sensores dejen de funcionar

En la siguiente seccidon se indica la asignacion de pines del conector del sensor Axia y de los
conectores de los cables. Para conocer las especificaciones técnicas de los cables, consulte /a seccion 7.2:
Especificaciones de los cables.

Tabla 3.1 — Fuente de alimentacion’

Tension Consumo de energia
Fuente de — - — —
alimentacion Minimo Nominal Maximo Maximo
Alimentacion de 12V 24V 30V 1,5W
CcC
Notas:

1. La entrada de alimentacion esta protegida contra polaridad inversa. Si la alimentacion y la toma de
tierra de las entradas de alimentacién se conectan al revés, la proteccién contra polaridad inversa
evita que la entrada de alimentacion mal cableada dafie o encienda el sensor.
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3.2.1 Sensor F/T de Axia

En las siguientes secciones se enumeran las sefiales y los nimeros de pin correspondientes para los

modelos Axia.

3.2.1.1 Asignacion de pines del Axia80 para el conector de sensor macho

M8 de 6 pines
Tabla 3.2: Conector del sensor Axia80, M8, de 6 pines, macho
Esquema del conector Numero de pin Seial
1 Tx +
2 Tx -
3 Rx +
4 RX -
5 V+
6 V-/0V/Masa
Carcasa Blindaje

3.2.1.2 Asignacion de pines de Axia80 y Axia90 para el conector macho M8

de 8 pines
Conector del sensor

Tabla 3.3: Conector del sensor Axia80 y Axia90, M12, de 8 pines,

macho
Esquema del conector Numero de pin Seial
1 Reservado
@ © 2 V +
® @) 3 V -/ Masa
4 TX -
5 RX +
@ 6 TX+
® 7 Reservado
@ 8 RX -
Carcasa Blindaje

3.2.1.3 Asignacion de pines del Axia130 para el conector del sensor M12 de

8 pines

Tabla 3.4: Conector del sensor Axia130, M8, de 8 pines, macho

Esquema del conector

Numero de pin

Senal

1

Reservado

V +

V -/ Masa

X -

RX +

X+

Reservado

O[NNI IN

RX -
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3.2.2 Cable del sensor Axia80 (n.° de pieza 9105-C-ZC22-Z2C28)

Tabla 3.5 — Conector ZC22, M8, 6 pines, hembra

Esquema del conector Numero de pin Seial
1 TX +
2 TX -
3 RX +
4 RX -
5 V+
6 V-

Carcasa Blindaje

Tabla 3.6: Conector ZC28, M12, 8 pines, macho

Esquema del conector Numero de Seial
1 Reservado
@ @ 2 V+
©) 3 V-
@ 4 TX -
5 RX +
® 6 Tx +
@ @ ® 7 Reservado
8 RX -
Carcasa Blindaje
3.2.3 Cable del sensor Axia80 y Axia90 (n.° de pieza 9105-C-ZC27-2C28)
Tabla 3.7: Conector ZC27, M8, 8 pines, hembra
Esquema del conector Numero de pin Senal
1 Reservado
2 V+
3 V-
4 TX -
5 RX +
6 TX +
7 Reservado
8 RX -
Carcasa Protector

ia.com

Pinnacle Park » 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 EE. UU. « Tel.: +1 919 772 0115 « Fax: +1 919 772 8259 « www.ati-


http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/

Manual, sensor F/T, EtherCAT Axia.
Documento n.° 9620-05-C-EtherCAT Axia-
03

Tabla 3.8—Conector ZC28, M12, 8 pines, macho

Esquema del conector Nidmero de Senal
1 Reservado
) & 2 V+
3 3 V-
@ 4 TX -
5 RX +
® 6 Tx +
@ ® ® 7 Reservado
8 RX -
Carcasa Protector

3.2.4 Cable del sensor Axia130 (n.° de pieza 9105-C-ZC28-Z2C28)

Tabla 3.9: Conector ZC28, M12, 8 pines, hembra

Esquema del conector Numero de pin Senal
1 Reservado
2 V+
3 V-
4 TX -
5 RX +
6 X +
7 Reservado
8 RX -
Carcasa Blindaje

Tabla 3.10: Conector ZC28, M12, 8 pines, macho

Esquema del conector Numero de pin Senal
1 Reservado
2 V+
3 V-
4 TX -
5 RX +
6 TX +
7 Reservado
8 RX -
Carcasa Blindaje
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3.2.5 Cable EtherCAT (n.° de pieza 9105-C-ZC28-U-RJ45S-X)

Este cable tiene (2) ramificaciones: un extremo sin terminar para la alimentacion y una conexion
RJ45 para EtherCAT. Ambas conexiones se conectan al dispositivo del cliente. Para conocer las
sefales y los nimeros de pin y colores de los cables correspondientes, consulte las secciones
siguientes.

Tabla 3.11 — Rama 1, extremo sin terminacién para la alimentacién

Color de la funda del cable Seinal
Blindaje metalico trenzado Blindaje (conectar a tierra)
Marrén V+
Marrén/Blanco V-
Azul/Blanco (TP1+) Reservado
Azul (TP1-)' Reservado

Tabla 3.12—Conector EtherCAT, RJ45, 8 pines, hembra

Ezlquema Numero de pin |  Color del Sefial
cable
conector
1 Blanco/naranja TX+
— 2 Naranja TX-
3 Blanco/Verde RX+
4 - . g
5 Sin conexion
6 Verde RX-
1 5678 7 - i iG
2345678 . Sin conexién

Pinnacle Park ¢ 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 EE. UU. * Tel.: +1 919 772 0115 « Fax: +1 919 772 8259 » www.ati-
ia.com


http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/

Manual, sensor F/T, EtherCAT Axia.
Documento n.° 9620-05-C-EtherCAT Axia-
03

4. Funcionamiento

Para obtener informacion general sobre el funcionamiento del sensor, consulte el manual correspondiente al sensor
que figura en /la Tabla 2.1.

4.1 Secuencia de autocomprobacion de los LED
El sensor EtherCAT Axia cuenta con tres LED: Enlace/Actividad, En marcha y Estado del sensor. Cuando
el usuario conecta la alimentacion, el sensor realiza una autocomprobacién, durante la cual los LED,
controlados por el firmware, se encienden uno a uno.

Tabla 4.1 — Secuencia de autocomprobacion de los LED
Orlc;en E= LED Estado Duracién
secuen
cia
0 Todos Al encender el dispositivo, puede observarse
cierta actividad transitoria durante unos
pocos milisegundos.
1 Todos Apagado
2 Estado Rojo
3 Error Rojo
4 Enlace/Actividad ROjO Aproximadamente un
EtherCAT segundo por cada
5 Estado Verde estado.
6 Ejecutar Verde
7 Enlace/Actividad Verde
EtherCAT
8 Todos Apagado
9 Todo Funcionamiento normal

Figura 4.1: Etiqueta del LED en el sensor

.E.:’M‘ICHF"; —

@ @ (@s
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4.2 LED de funcionamiento

normal
4.21 LED de estado del

sensor

Un LED indica el estado de funcionamiento del sensor de la siguiente manera:

Tabla 4.2—LED de estado
Color del | Estado Descripcion
LED
Apagado | Sin alimentacién | No hay suministro eléctrico al sensor.
. . Los componentes electronicos del sensor funcionan y
Verde Funcionamiento se comunican
normal )
Las fuerzas y los pares aplicados al sensor superan los
; . Se ha . :
Ambar rangos indicados en el manual correspondiente del
superado el .
rango de Sensor,;
C consulte la Tabla 2.1.
deteccion
Rojo
(parpad Error de El sensor no puede transmitir datos a través del
eaa10 comunicacion protocolo de comunicacion.
Hz
)
Rojo
(parpadea a | Error de La calibraciéon no se ha guardado en la EEPROM.
1 Hz) calibracion
Rojo o Para obtener mas informacion sobre el
" Error de cédigo .
(fijo) conjunto de errores, consulte la Tabla
de estado
5.8.
Nota:
1. El color &mbar se produce cuando estan encendidos tanto el LED verde como el rojo.

4.2.2 LED de funcionamiento (error)

Un LED indica el estado de conexion o actividad del puerto de comunicacion de la siguiente manera:

Tabla 4.3 — LED de error/funcionamiento
Color del | Estado Descripcion
LED
Apagado | Sin alimentacién | No hay suministro eléctrico al sensor.
F:; ?rc;%ean En fase de
d P preoperatividad
0 Definido en el estandar de comunicacion/protocolo
Verde establecido por
, un En el Grupo Tecnoldgico EtherCAT®.
solo funcionamiento
destel seguro
lo
Luz verde fija| En
funcionamiento
Roio Error Indica cualquier error detectado por el sensor.
J Permanece en rojo
durante cinco segundos tras cualquier error.
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4.2.3 LED EtherCAT L/A (enlace/actividad)

Un LED indica el estado de comunicacion de la interfaz del sensor Axial30 de la siguiente manera:

Tabla 4.4—LED de actividad EtherCAT L/A

Color del
LED

Estado

Descripcioén

Apagado

Sin alimentacion
o sin actividad de
enlace

O bien no se ha producido ninguna actividad de enlace
en los ultimos 5 segundos, o bien el sensor no recibe
alimentacion eléctrica.

Verde

Actividad de
conexion

Permanece en verde durante cinco segundos tras la

actividad de enlace.
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4.3 Frecuencia de muestreo

El usuario puede ajustar la frecuencia de muestreo para controlar la velocidad a la que los convertidores
analogico-digitales (ADC) realizan el muestreo en el interior del sensor. Los sensores con electronica mas
antigua (SensorHwVer < 2) no pueden alcanzar simultaneamente la velocidad maxima de datos y la
frecuencia de muestreo de los ADC. En la siguiente tabla se indican las frecuencias de muestreo
redondeadas y exactas.

Tabla 4.5 — Frecuencia de muestreo

Frecuencia de 0,5 kHz 1 kHz 2 kHz 4 kHz 8 kHz
muestreo redondeada

Frecuencia de 488 Hz 976 Hz 1953 Hz 3906 Hz 7812 Hz
muestreo exacta

4.3.1 Frecuencia de muestreo frente a velocidad de transmision

La velocidad de datos es la rapidez con la que se pueden transmitir los datos a través de la red. En
ocasiones, la velocidad de datos puede denominarse «velocidad de comunicacion» o «velocidad de
comunicacion de datos en red»; por ejemplo ™V"CAT®se refiere a ella como «tiempo de ciclo».

Si la velocidad de transmision de datos es superior a la frecuencia de muestreo, el cliente observa
que se envian muestras duplicadas a través de la red hasta que se lee internamente la siguiente
muestra. Una velocidad de datos mayor podria resultar util para que el sensor envie datos a la
misma velocidad a la que lo hacen otros dispositivos del sistema del cliente. Por ejemplo: si un
dispositivo de E/S discreto conectado a la misma red que el Axia envia datos a 7.000 Hz, es posible
que el cliente desee que el Axia también envie datos a la red a 7.000 Hz, aunque el sensor no
muestree internamente necesariamente a esa frecuencia.

Si la frecuencia de muestreo es mayor que la velocidad de transmision de datos, el cliente no recibe
los datos de todas las muestras internas a través de la red. Sin embargo, los filtros que estén
activados funcionan basandose en la frecuencia de muestreo interna mas rapida y, por lo tanto, el
sensor filtra fuentes de ruido de mayor frecuencia que si el filtro funcionara a una velocidad de
transmision de datos mas lenta.
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La seleccion predeterminada al encender el dispositivo es «sin filtrado». Los usuarios pueden configurar el
filtro para reducir el ruido de la sefial. La frecuencia de corte (por ejemplo, la frecuencia a -3 dB) depende
de la frecuencia de muestreo seleccionada, que se indica en la siguiente tabla. Las frecuencias de corte para

las diferentes frecuencias de muestreo se muestran en la siguiente tabla y en los graficos:

Tabla 4.6 — Filtrado de paso bajo
Filtro Frecuencia de corte a -3 dB (en Hz)
el con una con una con una con una con una
e frecuencia frecuencia frecuencia frecuencia frecuencia
de muestreo | de muestreo | de muestreo | de muestreo | de muestreo
de 0,5 kHz de 1 kHz de 2 kHz de 4 kHz de 8 kHz
0 200 350 500 1000 2000
1 58 115 235 460 935
2 22 45 90 180 364
3 10 21 43 84 170
4 5 10 20 40 81
5 25 5 10 20 40
6 1,3 3 5 10 20
7 0,6 1,2 2,4 47 9
8 0,3 0,7 1,4 2,7 5

Figura 4.2: Atenuacion del filtro a una frecuencia de muestreo de 0,5 kHz
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Figura 4.3: Atenuacion del filtro con una frecuencia de muestreo de 1 kHz
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Figura 4.4: Atenuacion del filtro con una frecuencia de muestreo de 2 kHz
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Figura 4.5: Atenuacion del filtro con una frecuencia de muestreo de 4 kHz
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Figura 4.6: Atenuacion del filtro con una frecuencia de muestreo de 8 kHz
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5. Interfaz de bus EtherCAT

La interfaz de bus EtherCAT permite a los usuarios realizar las siguientes acciones:
e Leer la informacion de calibracion activa y el numero de serie
e Leer la version del firmware
e Leer datos de F/T
e Leer los datos de las galgas extensométricas y la informacion de estado
e  Ajustar la frecuencia de corte del filtro de paso bajo
e  Aplicar polarizacion al sensor

e  Cambiar la frecuencia de muestreo

5.1 Interfaz PDO

La interfaz PDO intercambia datos en tiempo real con el sensor F/T.

a. Mapa TxPDO / Datos de salida
El TxPDO combina el objeto 0x6000: datos de lectura, el objeto 0x6010: codigo de estado 'y el
objeto 0x6010: codigo de estado.

b. Mapa RxPDO / Datos de entrada
El mapa RxPDO consta del objeto 0x7010. Codigos de control.

5.2 Objetos del diccionario EtherCAT (datos SDO)

Los datos SDO configuran el sensor y leen los datos de fabricacion y calibracion. En esta seccion se
enumeran los objetos de diccionario especificos del sensor EtherCAT F/T, asi como algunos objetos que
forman parte obligatoria del estandar definido por el Grupo Tecnologico EtherCAT®. Los objetos del
diccionario (tratados en esta seccion) se pueden encontrar en el archivo ECAT AXIA ESI (n.° de
referencia ATI 9030-05-1021), que se puede descargar desde la pagina web de ATI: https.//www.ati-
ia.com/Products/ft/software/axia_software.aspx.

Al utilizar algunos objetos de diccionario, es posible que el usuario tenga que convertir un coédigo de
hexadecimal a binario (consulte la seccion 5.2.3: Como interpretar la salida hexadecimal).
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5.2.1 Objetos especificos de ATI

La estructura de estos objetos la define ATL

5.2.1.1
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Objeto 0x2019: Descripcion del producto

Este objeto de lectura/escritura permite al usuario modificar este campo para
identificar el sensor como parte de su propio sistema. Este objeto no es visible para la
mayoria de los usuarios. Para modificar estos campos, pongase en contacto
conft.support@novanta.com para obtener ayuda. Tenga en cuenta que puede
encontrar la misma informacion en la seccion 5.2.2: Objetos de comunicacion

EtherCAT.

Tabla 5.1 — indice de objetos (hexadecimal) 0x2019: Descripcion del producto

L Valor por defecto
Subindic "y .
Nombre | Descripcion Tipo Formato Format
e . Cadena
(hexad hexadeci o
ecimal) mal decima
I
El valor escrito en este
campo se leera en el objeto
0x01 | ID del gX:mS’ su db'”d'c,e OX(;“ D1 UDINT | 0x00000732 1842 -
roveedor el proveedor (véase la
P seccion 5.2.2.3 — Objeto
0x1018:
Identidad).
El valor escrito en este
campo se leera en el objeto
oxo2 | SO0 0x1018, subindice Ox02: UDINT | 0x26483053 | 642265171 :
de Cédigo de producto (véase
product la seccion 5.2.2.3 — Objeto
o] 0x1018: Identidad).
El valor escrito en este
campo se leera en el objeto
0x03 | Nombre 0x1008: Nombre del Cadena (32) - ; «Sensor ATl
del . L . Axia F/T»
roduct dispositivo (véase la
g seccién 5.2.2.2 — Objeto
0x1008: Nombre del
dispositivo).
Revision
0x04 UDINT
del
producto ATI no utiliza este campo. N/A
Numero
0x05 de serie UDINT
del
product
0
Este campo identifica a ATI AT
0x06 Fabricante O Uha empresa que haya Cadena (32) - - Automatizac
integrado el sensor de ATI 4N
en su sistema de marca . .
- industrial»
propia.
Para utilizar este campo,
el usuario debe disponer
0x07 Confirmar de una contrasefia UDINT 0x00000000 0 -
facilitada por ATI. Este
campo admite cambios en
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otros campos de este
objeto.
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5.2.1.2 Objeto 0x2020: Transformacion de herramientas

Este objeto permite visualizar o modificar los ajustes de la funcion de transformacion de la
herramienta. Tras introducir los cambios, confirmelos introduciendo «123» en el campo
«Confirmary situado en la parte inferior del objeto. Para desactivar esta funcion, establezca los tres
desplazamientos y rotaciones en cero. Este objeto contiene los siguientes campos:

Tabla 5.2 — indice de objeto (hexadecimal) 0x2020: Transformacion de herramienta
Subindice| Nombre Tipo Descripcion
0x01 Dx Desplazamiento a lo largo del eje X en unidades de
CADENA(12) | ttDistUnits.
0x02 Dy Introduce | pesplazamiento a lo largo del eje Y en unidades de
| Cadat ttDistUnits.
0x03 Dz igrr:gﬁr? Desplazamiento a lo largo del eje Z en unidades de
numero de ttDistUnits.
0x04 Rx coma Rotacion alrededor del eje X en unidades de
flotante en | ttAngUnits.
0x05 Ry formato de | Rotacion alrededor del eje Y en unidades de
texto. ttAngUnits.
0x06 Rz Rotacién alrededor del eje Z en unidades de
ttAngUnits.
Unidades de distancia:
0 = pulgadas
. . 1 = pies
0x07 ttDistUnits UINT8 2 = mm
3=cm
4=m
Unidades de rotacion:
0x08 ttAngUnits UINT8 0 = grados
1 = radianes
0x09 Confirmar UINT8 Escribe «123» aqui para aplicar los cambios.

5.2.1.3 Objeto 0x2021: Calibracion

Este objeto de solo lectura contiene informacion sobre la calibracion actualmente activa
seleccionada mediante el campo «Seleccion de calibracion» de la seccion 5.2.1.11 — Objeto
0x7010: Codigos de control. Este objeto contiene los siguientes campos:

Tabla 5.3 — indice de objeto (hexadecimal) 0x2021: Calibracion
Subindice Nombre Tipo Descripcion

, . El nimero de serie F/T,
0x01 Numero de serie FT STRING(8) por ejemplo, «FT01234."

Numero de El nimero de pieza de
0x02 pieza de STRING(30) calibracion

calibracion p. €j., «SI-500-20».2
0x03 Familia de calibracion CADENA(8) | Siempre indica «<ECAT».
) . . La fecha en la que se calibré
0x04 Tiempo de calibracion STRING(30) el sensor.
De 0x05 a Ox2e Reservado DINT Reservado
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Notas:

Este campo identifica un sensor concreto. Un sensor puede tener mas de un nimero de serie
de calibracion FTxxxxx; cada numero de serie de calibracion F/T identifica una calibracién
independiente. No hay dos sensores que compartan un mismo numero de serie de calibracion
FIT.

Este campo identifica el rango de calibracién. Un modelo de sensor puede tener mas de un
rango de calibraciéon o nimero de pieza. Para cambiar la calibracién activa, utilice los cédigos
de control; consulte /a seccién 5.2.1.11 — Objeto 0x7010: Cédigos de control.

Al encenderse, el sensor registra los valores maximos detectados en cualquier eje individual. Si
el sensor detecta valores maximos histéricos superiores a los valores predeterminados de
fabrica de AT], significa que el sensor se ha cargado mas alla del rango de deteccion calibrado
previsto. Para conocer los valores maximos histéricos predeterminados de fabrica de ATI
(expresados en recuentos), consulte el manual correspondiente del sensor Axia F/T en la Tabla
2.1.
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Tabla 5.3 — indice de objeto (hexadecimal) 0x2021: Calibracién

Subindice Nombre Tipo Descripcién
Valor Unidad
0 Lbf
Ox2f Unidades de USINT ! N
fuerza 2 Klbf
3 kN
4 kg
Valor Unidad
0 Ibf-in
1 Ibf-ft
0x30 Unidades de par USINT 2 Nm
3 Nmm
4 kgf-cm
5 kNm
0x31 Recuento maximo de Fx
0x32 Numero maximo de

impulsos en el eje Fy

El valor nominal maximo

0x33 Recuento maximo de Fz DINT para este eje, en recuentos.
0x34 Recuento maximo de Tx

0x35 Recuento maximo de Ty

0x36 Recuento maximo de Tz

0X37 Recuento por fuerza DINT Los recuentos de calibracién

por unidad de fuerza.

Recuento de calibracion por

0x38 Recuentos por par DINT unidad de par.
De OOXx:);S%a Reservado Reservado
0x57 PeakLoadsPosFx®
0x58 PeakLoadsPosFy?
0x59 PeakLoadsPosFZ° Cargas maximas * Positivo.
— DINT Cargas F/T positivas
Ox5a Carg;s maximas en la maximas de todos los
Ireccion 1X - tiempos, expresadas en
0x5b PeakLoadsPosTy recuentos.
0x5¢ PeakLoadsPosTz?

Notas:

1. Este campo identifica un sensor concreto. Un sensor puede tener mas de un niumero de serie
de calibracion FTxxxxx; cada numero de serie de calibracion F/T identifica una calibracion
independiente. No hay dos sensores que compartan un mismo nimero de serie de calibracion
FIT.

2. Este campo identifica el tamano de la calibracion. Un modelo de sensor puede tener mas de un
tamanio de calibracién o nimero de pieza. Para cambiar la calibracion activa, utilice los codigos
de control; consulte /a seccién 5.2.1.11 — Objeto 0x7010: Cédigos de control.

3. Cuando se enciende, el sensor registra los valores maximos detectados en cualquier eje
individual. Si el sensor detecta valores maximos historicos superiores a los valores
predeterminados de fabrica de ATI, significa que se ha sobrecargado el sensor mas alla del
rango de deteccion calibrado previsto. Para conocer los valores maximos histéricos
predeterminados de fabrica de ATI (expresados en recuentos), consulte el manual
correspondiente del sensor Axia F/T en la Tabla 2.1.
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Tabla 5.3 — indice de objeto (hexadecimal) 0x2021: Calibracion

1.

Subindice Nombre Tipo Descripcion

0x5d PeakLoadsNegFx®
0x5e PeakLoadsNegFy?
0x5f PeakLoadsNegFz? Cargas maximas °

— DINT Negativas.
0x60 Cs;%Z?i\gzx+T?S Cargas F/T negativas
s SeakLoadsNeqTv? maximas de todos los
X eaklLoadsNNegly tiempos, expresadas en
0x62 Cargas maximas recuentos.

negativas Tz *
De 08()?;73 Reservado
Notas:

Este campo identifica un sensor concreto. Un sensor puede tener mas de un numero de serie
de calibracion FTxxxxx; cada numero de serie de calibracion F/T identifica una calibracién
independiente. No hay dos sensores que compartan un mismo nimero de serie de calibracion
FIT.

Este campo identifica el tamafio de calibracion. Un modelo de sensor puede tener mas de un
tamano de calibracion o numero de referencia. Para cambiar la calibracion activa, utilice los
codigos de control; consulte /a seccion 5.2.1.11 — Objeto 0x7010: Cédigos de control.

Al encenderse, el sensor registra los valores maximos detectados en cualquier eje individual. Si
el sensor detecta valores maximos histéricos superiores a los valores predeterminados de
fabrica de ATI, significa que el sensor ha sido sometido a una carga que supera el rango de
deteccion calibrado previsto. Para conocer los valores maximos historicos predeterminados de
fabrica de ATI (expresados en recuentos), consulte el manual correspondiente del sensor Axia
F/T en la Tabla 2.1.

5.2.1.4 Objeto 0x2080: Lecturas de diagnoéstico

Este objeto de solo lectura proporciona informacion de diagnostico. En este objeto
estan disponibles los siguientes campos:

Tabla 5.4 — indice de objeto (hex) 0x2080: Lecturas de diagnéstico
Subindice Nombre Tipo Descripcioén
0x01 Tension de UINT16 ';ﬁ'n:ift;‘;rl‘oie;ju‘;‘:ﬁgte de
alimentacion o
multiplicada por 10.
0X02 Temperatura del INT16 "S f(eTOperat“ra del sensor en
medidor )
. Un mensaje de error con
0x03 Mensaje de estado STRING(40) cédigo de estado de prioridad
(consulte la Tabla 5.5)
Tabla 5.5: Errores en las lecturas de diagnostico Mensaje de estado
Prioridad Texto de los mensajes de error
1 Tensién de alimentacion fuera de rango
2 Temperatura del medidor fuera de rango
3 Error (sin especificar)
4 Sensor(es) desconectado(s): <lista>
5 Sensor(es) fuera de rango: <lista>
6 F/T fuera de rango
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7 Error comun

8 Error simulado

9 De repuesto

10 Sin errores de codigo de estado
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Este objeto de solo lectura proporciona informacion sobre la version del firmware. En este
objeto estan disponibles los siguientes campos:

Tabla 5.6 — indice de objeto (hex) 0x2090: Version
Subindice Nombre Tipo Descripcioén
0x01 Principal UINT Version principal
0x02 Secundaria UINT Version secundaria
0x03 Revision UINT Revision
0x04 Version del UDINT Version del cargador de
Boatloader arranque
0x05 Version del hardware UINT Version de hardware del
del sensor sensor
0x06 Sensorinstrument UINT Version de instrumentacion
Nota:
1. SensorHWVer = 2 indica que la electrénica forma parte de la serie ATl Axia F/T
Gen-2. SensorHWVer < 2 indica que la electronica forma parte de la serie ATI Axia
F/T Gen-1.

5.2.1.6 Objeto 0x6000:

Lectura de datos

Este objeto de solo lectura representa el F/T actual y se asigna a los datos de entrada del TxPDO.
En los datos de lectura estan presentes los siguientes campos:

Tabla 5.7 — indice de objeto (hexadecimal) 0x6000: Lectura de datos
Subindice Nombre Tipo Descripcion

0x01 Fx Estos campos contienen los datos

0x02 Fy resueltos de F/T de 32 bits
resueltos, en recuentos.

0x03 Fz
Para que los datos de fuerza estén

0x04 > en unidades, divida los valores de

0x05 Ty DINT recuento de fuerza entre el nimero
de recuentos por campo de fuerza
del objeto de calibracion.

0x06 Tz Para que los datos de par estén en
unidades, divida los valores de
recuento de par por el nimero de
recuentos por campo de par del
objeto de calibracion.
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5.2.1.7 Objeto 0x6010: Cédigo de estado

Este objeto contiene un Gnico valor DINT (en el subindice 0), con el siguiente mapa de bits:

Tabla 5.8 — indice de objeto (hexadecimal) 0x6010: Cédigo de estado

NUm
ero de
bit

¢Indica

Descripcion
P un error?

Temperatura interna fuera de rango: este bit esta activo (alto) si la

temperatura esta fuera del rango de -5 a 70 °C. S

Tensioén de alimentacién fuera de rango: este bit esta activo (alto) si
la tension de entrada
se encuentra fuera del rango de 12V a 30 V.

Si

Medidor averiado: Este bit esta activo (alto):

* un medidor marca el fondo de escala positivo e indica
que la conexion eléctrica a dicho medidor esta abierta
o desconectada. Si

+ El sensor indica cargas considerablemente superiores a su
rango de deteccion.

Se reinicia automaticamente 32 periodos de muestreo después
de que desaparezca la condicion.

Bit de ocupado. El sensor esta realizando una (1) o mas de las
siguientes
que pueden afectar temporalmente a los datos F/T:

+  Confirmar un cambio en el objeto 0x2021.
*  Cambiar la constante de tiempo del filtro. Si
*  Modificacién de la calibracion en uso.

*  Modificacién de la frecuencia de muestreo del ADC.
«  Escribir en la memoria flash.

*  Cualquier desbordamiento de la rutina de interrupcion del
ADC.

Reservado. No

Error de hardware o de pila. Si

6-25

Reservado. No

26

Advertencia de fuera de rango del medidor: Este bit esta activo si se
ha superado el rango de advertencia del medidor de deformacién Si
(gageMinRangeWam a gageMaxRangeWam) en cualquiera de las
ultimas muestras del tiempo de retencion (normalmente 32).

27

Extensor fuera de rango: El bit esta activo si se ha superado el rango
de funcionamiento de la salida del extensémetro
en cualquiera de las ultimas 32 muestras.

Si

28

Error simulado. Este bit refleja el bit «Control de error simulado»
de la seccion 5.2.1.11 — Objeto 0x7010: Codigos de control. Se Si
puede utilizar para probar la gestion de errores por parte del
usuario.

29

Error en la suma de comprobacién de la calibracidn: este bit se
activa si la calibracion activa
tiene una suma de comprobacion no valida.

Si

30

Rango de deteccion superado ': Este bit se activa cada vez que una
lectura de F/T supera el rango calibrado. Si
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Esta comprobacion se realiza antes del filtrado digital.

31 Error: Este bit se activa cada vez que se activa cualquier bit de Si
cbdigo de estado que indique un
error esta activado.
Nota:

1.  «Rango de deteccion superado» es comparable a lo que los manuales anteriores del
sensor F/T identificaban como
«saturaciény.
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5.2.1.8 Caddigo de estado: Se ha superado el

rango de deteccion
El bit 30 de /a tabla 5.8 se activa cuando una carga de F/T se encuentra fuera del rango de deteccion

del sensor. El bit 30 se activa
cuando se cumple cualquiera de las siguientes condiciones:

e El porcentaje total del rango calibrado utilizado por F_y T~ es superior al 105 %. Consulte
a la siguiente ecuacionde F T,

AR ml

FyyCalibratedRange T;CalibratedRange

> 105%

e El porcentaje total del rango calibrado utilizado por los ejes Fy T  es superior al 105 %.
Consulte

z Xy

a la siguiente ecuacion F T _.
z Xy

|Fy VTIg + Ty

+ > 105%
F;CalibratedRange = TyyCalibratedRange 7

Por ejemplo:

Un sensor Axial30-M125 sometido a las siguientes cargas y con el siguiente rango de calibracion
(para conocer los rangos calibrados de un sensor, consulte el manual correspondiente en la Tabla

2.1):
Tabla 5.9—Ejemplo de F/T fuera de rango (para un sensor Axia130)
Eje Carga aplicada Rango de calibracion
F. 475N 2000 N
F, -300 N 2000 N
F, -1000 N 4000 N
T, 10 Nm 125 Nm
T, 20 Nm 125 Nm
T, -105 Nm 125 Nm

La ecuacion F T se simplifica de la siguiente manera:

J@75N)Z+(-300N)2  |-105Nm|
2000N 125Nm

> 105%

561.8N 105Nm

0,
2000N+ 125Nm> s

28.1%+ 84% > 105%

112.1% > 105%

TRUE

ia.com
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Laecuacion F, T se simplifica de la siguiente manera:

|-1000N|

/(10Nm)2+(20Nm)?

4000N
1000N

0
12°Nm > 105%

22.4Nm

4—000N+

0,
125Nm = 105%

25%+17.9% > 105%

42.9% > 105%

FALSE

Dado que la ecuacion F | T, se simplifico a TRUE, se activa el bit 30 de la Tabla 5.8.

5.21.9

Objeto 0x6020: Contador de muestras

Este objeto contiene un Ginico entero sin signo de 32 bits en el subindice 0 que se incrementa en
uno cada vez que se lee una muestra F/T (un conjunto completo de datos de calibracion).

Este niimero pasa de 4 294 967 295 (232-1) a 0 sin que se produzca ningin error. El contador
se pone a cero durante el encendido.

5.2.1.10 Objeto 0x6030: Datos del medidor

Este objeto de solo lectura lee los ultimos datos brutos del medidor.

Tabla 5.10 — indice de objeto (hexadecimal) 0x6030: Datos brutos sin
sesgo del medidor
Subindice| Nombre | Tipo | Descripcién

0x01 Medidor 0

0x02 Medidor 1

0x03 Sensor 2

0x04 Calibre 3 | DINT | Estos campos contienen los ultimos valores brutos de los

0x05 | Calibre 4 medidores.

0x06 Calibre 5

0x07 Medidor 6
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5.2.1.11 Objeto 0x7010: Cédigos de

control

Este objeto se asigna al RxPDO para el control en tiempo real del sistema F/T. Este objeto contiene
los siguientes campos:

Tabla 5.11 — indice de objeto (hexadecimal) 0x7010: Cédigos de control
Subindice| Nombre | Tipo | Descripcién
Bit Funcién

1 = Establecer el sesgo (tara) en funcion de la
carga actual

0 = Utilizar el ultimo sesgo ajustado '

1 Reservado

1 = borrar el sesgo

0

2 0 = Dejar el sesgo sin cambios
3 Reservado
Seleccion del filtro de paso bajo.
47 0 = Sin filtrado

1-8 = Para obtener mas informacioén sobre
los tipos de filtros, consulte
ala Tabla 4.6.

Calibracién activa.

0x01 Control 1 | DINT 0 = utilizar la calibracion de la ranura 0?

1 = utilizar la calibracion de la ranura 12
8-11 Del 2 al 15 = Reservado.

Para conocer los rangos de calibracion,
consulte la
seccion de especificaciones del

en la Tabla 2.1.
Frecuencia de muestreo

0=488 Hz
1=976 Hz
12415 15 = 1953 Hz
3 =3906 Hz
4 =7812 Hz
16-31 Reservado
Bit Funcién
0x02 Control 2 | DINT 0-30 Reservado
31 Control de errores simulados

Nota:
1. Este bit debe volver a ponerse a 0 para que el sensor lea correctamente, una vez
introducido un comando de polarizacién. Si este bit se mantiene en 1, el sensor se
polarizara de forma continua y emitira lecturas de cero en todos los ejes.

2. Para conocer los rangos de calibracion, consulte el manual correspondiente del sensor F/T
en la Tabla 2.1.
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5.2.2 Objetos de comunicacion EtherCAT

La estructura de estos objetos 0x1000 esta definida por el Grupo Tecnoldgico EtherCAT®. ATI
utiliza todos los campos.

5.2.2.1 Objeto 0x1000: Tipo de dispositivo

Este objeto de solo lectura describe el tipo de dispositivo EtherCAT.

Tabla 5.12 — indice de objeto (hexadecimal) 0x1000: Tipo de dispositivo

Valor por Valor por
Tipo Descripcioén defecto P defecto
(hexadecim (eecimnal)
al)

La categoria de dispositivo EtherCAT
UDINT | en la que se clasifica el ATl EtherCAT | 0x00000192 402
Axia.

5.2.2.2 Objeto 0x1008: Nombre del dispositivo

Este objeto de solo lectura describe el nombre del dispositivo. El
EtherCAT®Technology Group define la estructura de este objeto, pero lo deja como
opcional. ATI programa un nombre por defecto, y este nombre puede cambiar. ATI
puede ofrecer asistencia a los usuarios que deseen modificar este campo. En
ocasiones, los usuarios pueden querer cambiar este campo para poder personalizar el
sensor ATI como parte de su sistema.

Tabla 5.13 — indice de objeto (hex) 0x1008: Nombre del dispositivo

Tipo Descripcion Valor por defecto
(cadena)

El nombre del dispositivo como cadena
CADENA | no terminada en cero. No lo utilices para | «Sensor ATI Axia F/T»
la identificacién del producto. '

Nota:

1. Dado que este campo puede cambiar, no lo utilices para la identificacion del
producto. Para conocer los campos que si pueden utilizarse para la
identificacion del producto, consulta /a seccion 5.2.2.3: Objeto 0x1018:
Identidad.
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5.2.2.3 Objeto 0x1018:

Identidad

Este objeto de solo lectura contiene informacion sobre el dispositivo EtherCAT conectado (en este
caso, el sensor ATI EtherCAT Axia). El EtherCAT®Technology Group define la estructura de este
objeto, y ATI define los valores para cada producto ATI. ATI puede ofrecer asistencia a los
usuarios que deseen modificar este campo. En ocasiones, los usuarios pueden querer modificar este
campo para poder personalizar el sensor ATI como parte de su sistema.

Tabla 5.14 — indice de objeto (hexadecimal) 0x1018: Objeto de identidad

Subindic . . . Valor por | Valor por
e Nombre | Funcionalidad Tipo defecto defecto
(hexad (hexadecima| (decimal)
ecimal) 1)

Este nimero de
oxo1 | IPde \dentificacion del UDINT | 0x00000732 1842
provee proveedor ha sido
dor asignado de forma
exclusiva a ATI por
EtherCAT®Technology
Group. '

Este codigo de producto
es asignado de forma
exclusiva por ATl a los

0x02 ggd'go sensores EtherCAT Axia | UDINT | 0x26483053 | 642265171
roduct (numeros de referencia de
g ATI 9105-ECAT-Axiax-x
, donde x indica el modelo
Axia). 2
Este campo esta sujeto
Numero | a cambios y no debe
0x03 o .
de utilizarse con fines de
revision identificacion. 3
—— UDINT N/A
Este campo esta sujeto
Numero | a cambios y no debe
0x04 . o !
de serie utilizarse con fines de
identificacion. 4
Nota:
1. Dado que este campo no varia entre los productos ATI, utilice el ID de proveedor para identificar
el producto.

2. En el caso de los sensores EtherCAT Axia, este campo no varia y puede utilizarse para la
identificacion del producto.

3. Para identificar un modelo de sensor y el tamafo de calibracién, consulte /a seccion
5.2.1.3 — Objeto 0x2021: Calibracion, subindice 0x02 (nimero de pieza de
calibracion).

4. Para identificar un sensor concreto, consulte /a seccién 5.2.1.3 — Objeto 0x2021:
Calibracion, subindice 0x01 (numero de serie F/T).
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5.2.2.4 Objetos EtherCAT no utilizados

El Grupo Tecnoldgico EtherCAT®define la estructura de estos objetos, pero los deja como
opcionales. Actualmente, ATI no utiliza estos campos. En su lugar, la informacion se incluye en /a
seccion 5.2.1: «Objetos especificos de ATI». Para saber a qué objetos de ATI se debe hacer
referencia, consulte la siguiente tabla:

Tabla 5.15 — Objetos EtherCAT no utilizados

Indice Nombr . Referencia cruzada a los Valor por ML
del Tipo . . e defecto
objet e del objetos del area especifica) defecto (decimal)
o objeto de ATI (hexadecima
(hexa )
decim
al)
Para supervisar el cédigo
0x1001 Regist USINT de estado del sensor FIT, 0x00 0
ro de consulte /a seccién 5.2.1.7
errores — Objeto 0x6010: Codigo
de estado.
Para consultar la version de
0x1009 Version CADENA hr?\rdware del §,ensor F/T,
de véase la secciéon 5.2.1.5 —
hardwar Objeto 0x2090: Versioén.
e N/A
Para consultar la versiéon
Ox100A Version CADENA dg software d(.e! sensor,
de véase la seccion 5.2.1.5 —
softwar Objeto 0x2090: Version.
e
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5.2.3 Cémo interpretar la salida

hexadecimal
El usuario convierte los resultados hexadecimales en un nimero binario de 32 bits que se corresponde

con un c6digo de un
objeto de diccionario. En la siguiente tabla se muestran algunos ejemplos de patrones de bits.

Tabla 5.16 — Ejemplos de patrones de bits
Numero de bits sD::Eirlllgczl\?ér;se la Patrén de bits
Tabla 5.8)
0 Temperatura 0x80000001
1 Tensién de alimentacién 0x80000002
2 Medidor averiado 0x80000004
3 Bit de ocupado 0x80000008
4 Reservado N/A
5 Otros 0x80000020
Del 6 al 25 Reservado N/A
26 Advertencia de medidor fuera de rango 0x84000000
27 Medidor fuera de rango 0x88000000
28 Error simulado 0x10000000
29 Error en la suma de comprobacion de 0xA0000000
calibracion
30 F/T fuera de rango 0xC0000000
31 Cualquier error 0x80000000
— Sin problemas 0x00000000

El patrén de bits puede variar si hay mas de un error. Por ejemplo, si el cddigo de estado es
80000005, el usuario debe convertir el nimero hexadecimal en un niimero binario.

Utilizando una calculadora en linea gratuita, convierte el nimero hexadecimal en

un numero binario:

Hex

8

0 0 0 0

0

0

5

Binario

1000

0000 0000 0000 0000

0000

0000

0101

El nimero binario tiene un total de 32 bits. El bit menos significativo se encuentra en el extremo
derecho de la siguiente
tabla. «1» significa que el bit esta activado. «0» significa que el bit esta desactivado.

ON”me’ 110/ 0] 0] o/ o|00000000000000000000[0|0(0|1]0]/1
binario

_ Posic| 411301 29 | 28 |27 26 De 2526 50a4/3/2/1]0
ion del

bit

Asi pues, en este ejemplo, los bits numero 0, 2 y 31 estan activados. Segun la tabla anterior, el
sensor presenta los codigos de estado «temperaturay, «error de sensor roto» y «cualquier error»
(véase la Tabla 5.8).

ia.com
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5.3 Establecimiento de la comunicacion con el sensor EtherCAT Axia
Los siguientes pasos guian al usuario a través del proceso de inicializaciéon de la comunicacion entre el
sensor EtherCAT Axia y el dispositivo maestro EtherCAT del cliente. Consulte siempre el manual del
software del dispositivo maestro EtherCAT para obtener las instrucciones mas adecuadas para la
aplicacion. Si utiliza un ordenador, aseglirese de que la tarjeta de red del ordenador sea compatible con la
comunicacion EtherCAT mediante el software del maestro EtherCAT del cliente.

1. Conecte el sensor a los cables EtherCAT y de alimentacion (consulte la seccion 3.2 —
Asignacion de pines para la conexion EtherCAT y de alimentacion — y el manual
correspondiente del sensor F/T en la tabla 2.1).

2. Importa el archivo ECAT AXIA ESI (n.° de referencia ATI 9030-05-1021) que se encuentra en
https://www.ati-ia.com/Products/ft/software/axia_software.aspx.

e Los pasos especificos para importar el archivo ESI varian en funcion del software y el hardware del
maestro EtherCAT
a disposicion del cliente.

3. Configure el dispositivo maestro EtherCAT para que se comunique con el sensor EtherCAT.

4. En el software del maestro EtherCAT, lea los datos de calibracion al iniciar el sistema mediante una
lectura SDO del objeto 0x2021, el objeto de calibracion (consulte la seccion 5.2.1.3 — Objeto 0x2021:
Calibracion).

5. Al recibir cada muestra PDO en tiempo real, divide los valores de recuento de fuerza y par por los
valores de recuento por fuerza y recuento por par del objeto de calibracidn para calcular los valores de
las unidades F/T.

e Lasunidades F/T se expresan en las unidades especificadas en la calibracion.

e Para unidades diferentes, el software del dispositivo maestro EtherCAT puede ajustar los valores
de recuentos por fuerza y recuentos por par de modo que las unidades resultantes sean las
deseadas.

e Por ejemplo: si la calibracion da como resultado 1 000 000 de recuentos por newton (N), para
calcular la salida
en recuentos por libra-fuerza (Ibf), realice la siguiente conversion:

1,000,000 counts o 44482222 N
1N 1 Ibf

=4, 448 222 (‘li}lln'(S/lbf
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6. Solucién de problemas
En esta seccion se incluyen soluciones a algunos problemas que pueden surgir al configurar y utilizar el sensor.
Para obtener mas orientacion sobre la resolucion de problemas, consulte el manual del modelo de sensor que
figura en /a tabla 2.1. Las respuestas a las preguntas mas frecuentes estan disponibles en el sitio web de ATI:
https.//www.ati-ia.com/library/documents/FT _FAQ.pdyf.

Nota:

Lea el manual antes de llamar al servicio de atencién al cliente. Antes de llamar, tenga a mano la
siguiente informacion:

1. Numero de serie, por ejemplo: FT01234
2. Modelo del sensor, por ejemplo: Axial30-M125
3. Calibracion, por ejemplo: SI-800-50 o SI-2000-125
4. Descripcion precisa y completa de la pregunta o duda
e Para el cddigo de estado, consulte la seccion 5.2.1.7 — Objeto 0x6010: Codigo de estado.

5. Informacion sobre el ordenador y el software. Por ejemplo: sistema operativo, tipo de
PC, controladores y software de aplicacion.

Si es posible, manténgase cerca del sistema F/T cuando llame.

Si lo necesita, pongase en contacto con un representante de ATI para obtener ayuda:

ATI Industrial Automation
1031 Goodworth Drive
Apex, NC 27539 EE. UU.
www.ati-ia.com

Ingenieria de aplicaciones

Tel.: +1 919 772 0115, extension 511

Fax: +1 919 772 8259

Correo electronico: fi.support@novanta.com
Asistencia 24/7: +1.855.ATL.IA 00 (+1.855.284.4200)

6.1 Errores de los LED

Tabla 6.1 — Errores de los LED
Sintoma Solucion

Compruebe las conexiones del cable del

El LED de estado permanece en rojo tras la fase sensor. Verifique que el cable del sensor

de encendido de (20) segundos. no esté dafado.

Puede haber un error interno en el sensor.
Compruebe el cédigo de estado; consulte /a seccion
5.2.1.7 — Objeto 0x6010: Codigo de estado.

El LED de estado permanece en rojo durante los
primeros (20) segundos tras
el encendido, y luego pasa a verde.

Normal.

Compruebe las conexiones del sensor y de los cables
El LED de enlace/actividad de EtherCAT no esta EtherCAT.

verde ni Compruebe que el dispositivo maestro EtherCAT
parpadea en verde. tenga el archivo ECAT ESI correcto; consulte la
seccion 5.3: «Establecimiento de la comunicacién con
el sensor EtherCAT Axia».

ElI LED de enlace/actividad de EtherCAT no esta Comprueba que el puerto adecuado (en el maestro
encendido (no hay actividad y el sensor no recibe | EtherCAT o
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alimentacion). conector) esta activado y permite la comunicacion.
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6.2 Guia basica para la resolucion de problemas

En la siguiente seccion se enumeran los sintomas basicos de datos inexactos y errores del sistema. Para
cada sintoma, se sugieren las causas y las soluciones adecuadas.

Sintoma: Ruido — saltos en
las lecturas de FIT
superiores
del 0,05 % de los

motor.

Causa: El ruido puede deberse a vibraciones mecanicas y
perturbaciones eléctricas que pueden provenir de una mala
conexion a tierra. Las interferencias eléctricas también pueden
provenir de un dispositivo que genere mucho ruido, como un

Solucion: Asegurate de que la tension de alimentacion de CC del

sensor Axia tenga poco o ningun ruido superpuesto.
Conecta a tierra el sensor conectando el apantallamiento
del cable a tierra. En la mayoria de las configuraciones,
también se conecta 0 V a tierra. Conecta el robot u

otro dispositivo a la misma toma de tierra.

Compruebe que los cables del sensor no se crucen con
otros cables. Compruebe que los cables del sensor no se
encuentren muy cerca de otros equipos que puedan
generar ruido eléctrico.

Evita las fuentes de ruido mecénico. Si no es posible,
aplica un filtro a los datos tal y como se describe en la
seccion 4.4 — Filtro de paso bajo. Para obtener mas
informacion sobre el ruido, consulta la seccion 6.3 —
Reduccion del ruido.

Causa: El ruido también puede indicar un fallo de algun componente del sistema.

Solucién: Compruebe el codigo de estado del sensor; consulte

la seccion 5.2.1.7 — Objeto 0x6010: Codigo de
estado.

Realice una comprobacion de precision tal y como se
describe en el manual del sensor ATI correspondiente,
en /la Tabla 2.1 o en la seccion

4.5: «;Como evaluo la precision y el estado del sensor?»
del documento de preguntas frecuentes (FAQ) de ATI,
disponible en: https://www.ati-
ia.com/library/documents/FT _FAQ.pdf.

Si el sensor no supera la comprobacion de precision,
devuélvalo a ATI para su inspeccion. Pongase en
contacto con ATI en rma-admin@ati-ia.com para

Sintoma: Deriva — cuando los
datos de F/T siguen
aumentando o
disminuyendo tras
retirar una carga.

Solucion:

obtener una autorizacion de devolucion de material
(RMA).

Causa: Es normal que se produzca cierta deriva debido a un cambio de
temperatura. La deriva se observa con mayor facilidad en el eje Z, en
comparacion con los ejes X e Y.

Deja que el sensor se caliente durante unos treinta
minutos hasta que alcance un estado estable con el aire y
otros objetos que entren en contacto con ¢€l. Utiliza el
comando de compensacion para volver a poner las
lecturas a cero. Realiza la compensacion con
regularidad.

Utilice un aislante entre el sensor y cualquier herramienta
0 accesorio gue se encuentre a una temperatura diferente.
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Evite crear un gradiente de temperatura a través del
sensor. Proteja el sensor de un flujo de aire excesivo.

Para obtener méas informacion sobre como evitar la
deriva debida a los cambios de temperatura, consulte el
siguiente documento de ATI: https://www.ati-
ia.com/Library/Documents/

DriftExplanation.pdf.
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Sintoma: Histéresis — Causa: El acoplamiento mecénico o un fallo interno pueden provocar una
cuando el sensor histéresis que se sittie fuera del rango de incertidumbre de
se somete a medicion (error) especificado y aceptable del sensor.
carga desde un Solucién: Compruebe que el sensor esté correctamente instalado,
estado de cero o que los elementos de fijacion estén bien apretados y que
polarizado y, a el utillaje del cliente esté bien fijado; consulte la seccion
continuacién, el de instalacion del manual correspondiente del sensor
Cuando se retira la ATIF/T en la tabla 2.1.

carga, la seiial de - L,
93, Utilice el comando de polarizacion para volver a poner las

lecturas a cero.

Sintoma: Objeto Causa: Si la tension de alimentacion esta fuera de rango, el bit se activa, lo que
0x6010: Codigo de indica un posible fallo o averia del sistema.
estado; Bit 1 - Solucién: Apague y vuelva a encender el sistema.

La tension de

. ‘ Comprueba que la tension de alimentacion se encuentre
alimentacién

dentro de los limites indicados en la seccion 7 —

Especificaciones.
Sintoma: Objeto 0x6010: Causa: Mientras el sensor esta ocupado, el bit de ocupacion estara activado
Cadigo de (= 1). El sensor esta ocupado aplicando un cambio, como un
estado; Bit 3 - cambio en la frecuencia del ADC, un filtro o una calibracién

activa.
Solucion: Tras aplicar los cambios, espera hasta que el bit de ocupado
esté desactivado =

0. A continuacién, lee los datos o realiza cualquier otro

Sintoma: Objeto 0x6010: cambio.
Cadigo de estado; Causa: Es posible que el sensor Axia se haya sobrecargado y que ahora los
Bit 2, 26, 27 o 30: medidores se encuentren en estado de saturacion.
fuera de rango Solucion: Elimine las cargas aplicadas. Si los errores

persisten, contintie con la resolucion de problemas.

Desmonte el sensor. Unos métodos de montaje
inadecuados pueden provocar cargas elevadas en el
Sensor.

Cambie a un tamaio de calibracién mayor si la
aplicacion requiere cargas fuera del rango del tamafio
de calibracion mas pequefio.

Tras utilizar el tamafio de calibracion mayor y sin
aplicar ninguna carga, si persisten errores como
«Rango de deteccion superado», «Medidor fuera de
rango» o «Medidor averiado», es probable que el
sensor haya sufrido dafios permanentes debido a una
sobrecarga.

Realice una comprobacion de precision (consulte el
manual del sensor ATI correspondiente en la Tabla
2.1) o consulte la seccion

4.5: ;Como puedo evaluar el estado del sensor? En el
documento de preguntas frecuentes (FAQ) de ATI,
disponible en: https://www.ati-
ia.com/library/documents/FT FAQ.pdf.

Si el sensor no supera la comprobacion de precision,
devuélvalo a ATI para su inspeccion. Pongase en

contactoconATl enrma aduain( Doty 74 ooy nara
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obtener una autorizacion de devolucion de material
(RMA).
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Sintoma: El sensor y/o
programa EtherCAT
no responden.

Solucion:

Causa: El sensor no recibe suficiente alimentacion eléctrica.

Compruebe que la fuente de alimentacion cumple los

requisitos indicados en

la seccion 7: «Especificacionesy.

Compruebe que los cables no estén dafiados y que estén
tendidos correctamente segln la seccion de instalacion
del manual de ATI correspondiente, tal y como se indica
en la tabla 2.1.

Causa: El archivo ESI del software no esta instalado correctamente o no esta

actualizado.
Solucion:

ATTI ofrece multiples productos EtherCAT que utilizan
diferentes archivos ESI. Descargue el archivo ESI mas
reciente de EtherCAT Axia desde la pagina web de AT
Cargue este archivo ESI en el maestro EtherCAT. La
forma de descargar el archivo depende del maestro. Los
archivos ESI también se denominan archivos . XML o
archivos de descripcion de dispositivos. Para obtener
mas informacion, consulte la seccion 5.3:
Establecimiento de la comunicacion con el sensor
EtherCAT Axia.

Causa: El hardware de terceros no es compatible con EtherCAT.

Solucion:

Compruebe que el robot, el PLC o el PC actiien como
maestro EtherCAT. Utilice concentradores EtherCAT
para dividir las sefiales, ya que los conmutadores
Ethernet estandar no funcionan con EtherCAT.

Si el dispositivo maestro tiene varios puertos,
comprueba que el sensor esté conectado al puerto
correcto. Algunos

requieren la instalacion de controladores especificos
en el puerto correcto para que el sistema funcione
correctamente con EtherCAT.

Causa: El sensor presenta un fallo de hardware o software.

Soluciéon: Observe los LED del sensor Axia; consulte la seccion
4.2: «Funcionamiento normal de los LED».
Sintamias paxitdsadelsatidaidlel de datos del ADC y de EtherCAT esté configurada a un valor demasiado

datos
del sensor es
menor de lo

Solucion:

alto en un

version anterior del sensor EtherCAT Axia; consulte la seccion
4.3 Frecuencia de muestreo.

Compruebe el certificado de calibracion del sensor. Si en
el campo «Electronicay» del certificado de calibracion
figura «Axia EtherCAT F/T», reduzca la frecuencia de
muestreo del ADC y la velocidad de transmision de datos
de EtherCAT. Solo la serie EtherCAT Axia Gen-2 puede

Sintoma: El sensor esta
conectado pero
no transmite datos

Solucion:

maximizar ambas velocidades al mismo tiempo.

Causa: Los dispositivos del usuario no son compatibles con la
EtherCAT en tiempo real.

Comprueba que el sistema de sensores sea compatible con la
EtherCAT en tiempo real.

Causa: Se ha interrumpido la conexion entre el dispositivo del usuario y el sensor.

Solucién:

Pruebe a establecer una conexion directa entre el
dispositivo EtherCAT del usuario y el sensor Axia. Los
conmutadores de red FEthernet estdndar no se pnedpn
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utilizar en sistemas EtherCAT. Si es necesario, utilice
un dispositivo de conexion EtherCAT en lugar de
conmutadores Ethernet.

Causa: El sensor ha sufrido un fallo de hardware o software.

Solucion: Observe los LED del sensor Axia; consulte la seccion
4.2: «Funcionamiento normal de los LED».
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Sintoma: El sensor Causa: Es posible que el sensor se haya sobrecargado mas alla de sus
no proporciona limites de calibracion. Para conocer los limites de calibracion,
datos precisos de consulte el manual de ATI correspondiente que figura en la Tabla
2.1.

Solucién: Comprueba el codigo de estado. Los bits de error
relacionados con la sobrecarga son:
2, 26,27y 30. Consulte la solucion para el sintoma «Objeto
0x6010: Codigo de estado; bits 2, 26, 27 o 30: fuera de
rango.

Causa: La configuracion del sistema de sensores no esté bien ajustada.

Solucion: Compruebe que la instalacion sea correcta; consulte
la seccion 3 — Instalacion o pongase en contacto
con ATI para obtener ayuda.

Causa: El usuario ha activado la transformacion de herramienta.

La transformacion de herramienta desplaza el origen y las
coordenadas de los datos del sensor. Si la transformacion de
herramienta se aplica incorrectamente, los datos F/T quedan
sesgados.

Solucion: Compruebe si se ha aplicado una transformacion de
herramienta y ajustela si es necesario. Si todos los
campos son 0, no se ha aplicado la transformacion de
herramienta; consulte /a seccion 5.2.1.2 — Objeto
0x2020: Transformacion de herramienta.

Para obtener mas informacion sobre el
concepto de «Transformacion de
herramienta, consulte el manual de ATI
correspondiente que figura en la Tabla 2.1.

Causa: El sensor no esta instalado correctamente; por ejemplo: elementos de fijacion
inadecuados
se utilizan, o el sensor no esta montado sobre una superficie plana y rigida.
Solucion: Compruebe que el sensor esté correctamente
instalado; consulte las secciones de instalacion 'y
resolucion de problemas del manual correspondiente
del sensor ATI F/T que figura en la tabla 2.1.

Causa: Acoplamiento mecanico: un objeto externo, como una herramienta
del cliente o un elemento auxiliar, entra en contacto con la
superficie del sensor entre el lado de montaje y el lado de la
herramienta.

Solucién: Retire cualquier residuo que se encuentre entre el lado de
la herramienta y la placa de interfaz. Utilice un sistema
adecuado de gestion de cables y mangueras; no los
conecte de forma apretada entre el lado de montaje y el
lado de la herramienta del sensor.

Cualquier elemento que entre en contacto con
superficies como el orificio pasante del sensor o las
placas de cubierta a ambos lados del sensor provoca
una carga o un movimiento que podria dar lugar a datos

de F/T inexactos.
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Sintoma: Los valores no Causa: Es posible que el usuario esté visualizando datos del medidor en lugar de
coinciden con los datos de F/T.
valores esperados; Solucién: E/ objeto 0x6030: «Datos del medidory proporciona los
por ejemplo: los datos de las galgas extensométricas. Los datos del
valores de F/T medidor no tienen una correlaciéon 1:1 con los datos de
fluctian, pero los ejes F/T. Para ver los datos de F/T, consulte el objeto
son superiores a una 0x6000: «Datos de lecturay.

Causa: El sensor emite datos en recuentos. Los recuentos deben dividirse por
los recuentos por fuerza (CpF) o los recuentos por par (CpT) para
convertirlos a unidades de calibracion (como N y Nm).

Solucién: Compruebe si el usuario o el software del usuario
estd escalando los valores F/T para convertirlos en
unidades. Utilice los valores CpF y CpT para
convertir los valores F/T sin procesar en unidades.
Para conocer los valores de CpF y CpT, consulte /a
seccion 5.2.1.3 — Objeto 0x2021: Calibracion.

Causa: Si los valores F/T sin procesar ya estan convertidos a unidades y los
valores son elevados o no tienen sentido, compruebe que el sensor no
se encuentre en alguna de estas condiciones: saturacion, medidor
fuera de rango o F/T fuera de rango.

Compruebe el codigo de estado del sensor; consulte la seccion 5.2.1.7

— Objeto 0x6010: Codigo de estado.

Solucion: Si los valores superan el rango de calibracion del sensor
ATI segtin el manual de ATI de la Tabla 2.1, los valores
indicados son incorrectos. Para obtener mas informacion,
consulte la seccion 2.1: «Rango de medicion y limites de
sobrecarga» en el documento de preguntas frecuentes
(FAQ) de ATI, disponible en: https://www.ati-

Sintoma: Los valores iniciales ia.com/library/documents/FT FAQ.pdf .

de F/IT Normal. Ajusta el sensor para que todos los valores F/T vuelvan a ser
no son ceroy cero.
no se aplica

6.3 Reduccion del ruido
6.3.1 Vibracion mecanica

En muchos casos, el ruido percibido es en realidad una fluctuacion real de la fuerza y/o el par,
causada por vibraciones en el utillaje o en el brazo del robot. El sensor Axia ofrece filtros digitales
de paso bajo que pueden amortiguar frecuencias por encima de un umbral determinado. Si los
filtros digitales de paso bajo resultan insuficientes, se puede anadir un filtro digital al software de la
aplicacion.

6.3.2 Interferencias eléctricas

Para reducir los efectos del ruido eléctrico en el sensor, haz lo siguiente:

e Si se detectan interferencias procedentes de motores u otros equipos que generen ruido,
comprueba las
conexiones a tierra del sensor.

e Sino es posible realizar una conexion a tierra adecuada o si esta no reduce el ruido,
considere la posibilidad de utilizar los filtros digitales de paso bajo del sensor.
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e Compruebe que la fuente de alimentacion sea de Clase 1 y que cuente con una conexion a tierra.
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Especificacion
es

Los requisitos de la interfaz del sensor EtherCAT se tratan en las secciones siguientes. Para conocer las
especificaciones de los modelos de sensores F/T de ATI, consulte el manual correspondiente de la Tabla 2.1.

7.1 Especificaciones eléctricas
Tabla 7.1 — Fuente de alimentacion '
Tensién Consumo de energia
Fuente de — - — —
alimentacion Minimo Nominal Maximo Maximo
Alimentacién de 12V 24V 30V 1,5W
CcC
Notas:
1. La entrada de la fuente de alimentacion esta protegida contra polaridad inversa. Si la alimentacion
y la toma de tierra de las entradas de la fuente de alimentacion se conectan al revés, la proteccion
contra polaridad inversa evita que la entrada de la fuente de alimentacién mal conectada dafie o
encienda el sensor.
7.2 Especificaciones del cable

7.21 9105-C-ZC22-ZC28

Tabla 7.2—9105-C-ZC27-2C28
Conector hembra M8 de 6 pines a conector macho M12 con codificacion A de 8

7.2.2

7.2.3

(cuando los conectores estan acoplados en
ambos extremos)

pines
Parametro Valor
Tension nominal >30V
Intensidad nominal >0,25A
Indice de proteccion IP P64

Rango de temperatura de funcionamiento (min.-
max.)

De-5°Ca70°C

9105-C-ZC27-ZC28

Tabla 7.3—9105-C-ZC27-2C28
Conector hembra M8 de 8 pines a conector macho M12 con codificacion A de 8

(cuando los conectores estan acoplados en
ambos extremos)

pines
Parametro Valor
Tension nominal >30V
Intensidad nominal >0,25A
Indice de proteccion IP P64

Rango de temperatura de funcionamiento (min.-

max.)

De-5°Ca70°C

9105-C-ZC28-ZC28

Tabla 7.4—9105-C-ZC28-ZC28-X-Z22
Conector M12 hembra y macho de 8 pines

Parametro

Valor

Tension nominal

60V
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Intensidad nominal >0,25A

indice de proteccion IP

. IP64
(cuando los conectores estan acoplados en
ambos extremos)
Rango de temperatura de funcionamiento (min.- De-5°Ca70°C

max.)
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7.2.4 9105-C-ZC28-U-RJ45S-X

Tabla 7.5—9105-C-ZC28-U-RJ45S-X
Conector M12 hembra de 8 pines a cables sin terminar y conector RJ45

Parametro Valor
Tension nominal >40V
Intensidad nominal >0,25A
indice de proteccién IP
. IP64
(cuando los conectores estan acoplados en
ambos extremos)
Rango de temperatura de funcionamiento (min.- De-5°Ca70°C

max.)
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8. Términos y condiciones de

venta

Los siguientes Términos y Condiciones constituyen un complemento e incluyen una parte de los Términos y
Condiciones Estandar de ATI, que obran en poder de ATI y estan disponibles previa solicitud.

ATI garantiza al Comprador que los productos de sensores de par de fuerza adquiridos en virtud del presente
contrato estaran libres de defectos de material y mano de obra en condiciones de uso normal durante un periodo

de un (1) afio a partir de la fecha de envio. El periodo de garantia para las reparaciones realizadas en virtud de

una autorizacion de devolucidén de mercancia (RMA) serd el mismo que el de la garantia original, o de noventa

(90) dias a partir de la fecha de envio del producto reparado, el que sea mas largo. ATI no asumira ninguna
responsabilidad en virtud de esta garantia a menos que:

(a) se notifique por escrito a ATI el defecto alegado y se facilite una descripcion del mismo en un plazo de treinta
(30) dias desde que el Comprador descubra el defecto y, en cualquier caso, a mas tardar el altimo dia del periodo

de garantia, y (b) ATI reciba el articulo defectuoso a mas tardar diez (10) dias después del ultimo dia del periodo

de garantia. La responsabilidad total de ATI y el tnico recurso del Comprador en virtud de esta garantia se

limitan a la reparacion o sustitucion, a eleccion de ATI, de la

pieza o articulo defectuoso o, a eleccion de ATI, al reembolso del precio pagado por el articulo. La garantia anterior
no se aplica a ningin

defecto o averia que se derive de una instalacion, un funcionamiento, un mantenimiento o una reparacion inadecuados
realizados por cualquier persona que no sea ATL

ATI no sera responsable en ningun caso de dafios incidentales, consecuentes o especiales de ningun tipo, incluso si
se le ha advertido de la posibilidad de que se produzcan dichos dafios. La responsabilidad total de ATI no superara
en ningun caso el importe pagado por el comprador por el articulo objeto de la reclamacién o la controversia. ATI

no asumira responsabilidad alguna por el fallo de cualquier equipo u otros articulos no suministrados por ATL.

No podra interponerse ninguna accion contra ATI, independientemente de su forma, que se derive o esté
relacionada de cualquier modo con los productos o servicios suministrados en virtud del presente contrato, una vez
transcurrido un afio desde que se produjo la causa de la accion.

ATI no autoriza ninguna declaracion ni acuerdo que modifique o amplie las disposiciones sobre garantia y
limitacion de recursos contenidas en el presente documento, y no se podra considerar que han sido autorizadas por
ATI a menos que se hagan por escrito y estén firmadas por un directivo de ATI.

Salvo que ATI acuerde lo contrario por escrito, todos los disefios, planos, datos, invenciones, software y demas
tecnologia creados o desarrollados por ATI en el marco de la prestacion de productos y servicios en virtud del
presente documento, asi como todos los derechos sobre los mismos en virtud de cualquier patente, derecho de
autor u otra ley que proteja la propiedad intelectual, seran y seguiran siendo propiedad de ATI. La venta de
productos o servicios en virtud del presente contrato no confiere ninguna licencia, expresa o implicita, en virtud
de ninguna patente, derecho de autor u otro derecho de propiedad intelectual que sea propiedad de ATI o esté
bajo su control, ya sea en relacion con los productos vendidos o con cualquier otro asunto, salvo la licencia que
se concede expresamente a continuacion.

En el marco del suministro de productos y servicios previsto en el presente contrato, ATI podra facilitar o revelar
al Comprador informacion confidencial y de propiedad exclusiva de ATI relativa al disefio, el funcionamiento u
otros aspectos de los productos de ATI. En lo que respecta a la relacion entre ATI y el Comprador, la titularidad de
dicha informacion —incluido, entre otros, cualquier software informatico facilitado al Comprador por ATI—
seguira perteneciendo a ATI, y dicha informacion se cede bajo licencia al Comprador unicamente para que este la
utilice en el funcionamiento de los productos suministrados por ATI en virtud del presente contrato, en el marco
de las operaciones comerciales internas del Comprador.

Sin la autorizacion previa por escrito de ATI, el Comprador no utilizara dicha informacion para ningtin otro fin ni
la facilitard ni pondré a disposicion de terceros de ningun otro modo. El Comprador se compromete a tomar todas
las precauciones razonables para impedir cualquier uso o divulgacion no autorizados de dicha informacion.

El comprador no sera responsable, en virtud del presente contrato, de la divulgacion o el uso de informacion que:
(a) sea de dominio publico en el momento de su recepcion de ATI, (b) se publique posteriormente o pase a ser de
dominio publico por cualquier otro motivo sin culpa del Comprador, (c) se encuentre en poder del Comprador antes
de recibirla de ATI, (d) haya sido obtenida legalmente por el Comprador de un tercero con derecho a divulgarla, o

(f) deba ser divulgada por orden judicial u otra autoridad gubernamental, siempre que, en relacion con dicha
1 14 cialidad
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D. Aplicacién personalizada

Esta seccion del manual modular no se aplica a este sistema de

sensores. Pongase en contacto con un representante de ATI para obtener ayuda, si es necesario:

Ventas, servicio técnico e informacion sobre los productos de ATI:

ATI Industrial Automation
1031 Goodworth Drive
Apex, NC 27539 EE. UU.
www.ati-ia.com

Tel.: +1 919 772 0115

Fax: +1 919 772 8259

Ingenieria de aplicaciones

Tel.: +1 919 772 0115, extension 511

Fax: +1 919 772 8259

Correo electronico: fi.support@novanta.com

Asistencia 24 horas al dia, 7 dias a la semana: +1 855 ATI-IA 00 (+1 855-284-4200)

Pinnacle Park « 1031 Goodworth Drive ¢ Apex, NC 27539 « Tel.: 919.772.0115 « Fax: 919.772.8259 « www.ati-ia.com * Correo electronico:
info@ati-ia.com
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