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Descripcidon general de este manual

Descripcion general de este manual

Acerca de este manual
Este manual contiene informacion, procedimientos y descripciones para la
resolucion de problemas de los sistemas de robot basados en el controlador IRC5.

Utilizacion
Este manual debe utilizarse siempre que el funcionamiento del robot se vea
interrumpido por un problema de funcionamiento, independientemente de si se
crea o0 no un mensaje en el registro de eventos de error.

¢A quién va destinado este manual?
Este manual esta dirigido al personal siguiente:

« Operadores de maquinas y robots cualificados para la realizacion de una
resolucion de problemas muy basica y la comunicacién de cualquier
incidencia al personal de servicio técnico.

» Programadores cualificados para escribir y modificar programas de RAPID.

« Personal especializado en resolucion de problemas, normalmente personal
de servicio técnico muy experimentado, cualificado para el aislamiento
metoddico, el analisis y la correccion de averias dentro del sistema de robot.

Requisitos previos
El lector debera:

« Tener una amplia experiencia en la resolucion de problemas de maquinaria
electromecanica.

« Tener un conocimiento profundo del funcionamiento del sistema de robot.

- Estar familiarizado con la instalacién de robot concreta que esta afectada,
sus equipos circundantes y sus periféricos.

Referencias

Referencia: ID de documento:

Manual del producto - IRC5 3HAC021313-005

Manual del operador - Informacion de seguridad para emer- |3HAC027098-001
gencias

Manual del operador - Informacion general de seguridad 3HAC031045-005

Manual del operador - IRC5 con FlexPendant 3HAC16590-5
Manual del operador - RobotStudio 3HAC032104-005
Manual del operador - Procedimientos iniciales - IRC5 y Ro- |3HAC027097-005
botStudio

Manual de referencia técnica - Parametros del sistema 3HAC17076-5
Manual de aplicaciones - MultiMove 3HAC021272-005

Continua en la pagina siguiente
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Descripcion general de este manual

Continuacion

Revisiones

Continua en la pagina siguiente

Revision

Descripcion

Primera edicion.

Se ha anadido informacion.
Documento reestructurado en parte.

Cambiada la informacion sobre cdmo enviar un informe de errores.
Anadida la informacion sobre los registros de cambios de RAPID.
Anadidos mensajes del registro de eventos.

Actualizacion de los mensajes del registro de eventos.

Actualizacion de los mensajes del registro de eventos.

Actualizacion de los mensajes del registro de eventos.

m | m O 0O

Correcciones menores. Actualizacién de los mensajes del registro de
eventos.

Correcciones menores. Actualizacién de los mensajes del registro de
eventos.

Nueva informacién en la seccion Unidad de medida serie acerca de la ba-
teria.

Informacion mas detallada acerca de la solucién de problemas de las
fuentes de alimentacion DSQC 604, 661 y 662.

Eliminadas las sefales de E/S de seguridad: DRV1PANCH1, DRVIPANCH?2,
DRV1SPEED.

Introducido el nuevo sistema de accionamiento. Se describen los sistemas
de accionamiento 04 y 09.

Publicado con RobotWare 5.13

Capitulo Seguridad actualizado con:
» Actualizados los graficos de las sefales de seguridad para los nive-
les Peligro y Aviso. Consulte Senales de seguridad del manual en
la pagina 11.
* Nuevos adhesivos de seguridad en los manipuladores; consulte
Simbolos de seguridad de los adhesivos del manipulador en la pa-
gina 13.

« Actualizado el grafico de la seccion j;PELIGRO - Tension activa en

el interior del mddulo de accionamiento! en la pdgina 22.
Actualizado el contenido de las siguientes secciones:

« Correcciones en la informacién del sistema de accionamiento en el
capitulo Descripciones e informacion general en la pagina 79

» Reestructuracioén de los capitulos de acuerdo con la nueva estrategia
de documentos.

» Actualizado el grafico en Acciones recomendadas en la seccion Sin
tension en la toma de servicio en la pagina 47.

» Actualizada la informacion de Causas posibles en la seccion Proble-
ma al poner en marcha el FlexPendant en la pagina 49.

« Gréficos actualizados en la seccion LEDs del médulo de control en
la pdgina 79.

» Grafico actualizado en Causas posibles de la seccion Problema al
liberar los frenos del robot en la pagina 60.

Actualizacién de los mensajes del registro de eventos.

Publicado con RobotWare 5.14
Series de numeros de evento en la pagina 95 anadidas.
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Descripcidon general de este manual

Continuacion

Revision Descripcion
M Publicado con RobotWare 5.14.02

Actualizacién de los mensajes del registro de eventos.
N Publicado con RobotWare 5.15.

Actualizacion de los mensajes del registro de eventos.

P Publicado con RobotWare 5.15.01.
Actualizada la seccion Descripcion general en la pagina 29.
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1 Seguridad

1 Seguridad

1.1 Senales de seguridad del manual

1.1 Senales de seguridad del manual

Introduccién a las senales de seguridad
Esta seccidn especifica todos los peligros que pueden aparecer al realizar el trabajo
descrito en este manual. Cada peligro se compone de:

« Un titulo que especifica el nivel de peligro (PELIGRO, AVISO o CUIDADO)
y el tipo de peligro.

« Unadescripcion breve de qué ocurrira si el operador o el personal de servicio
no eliminan el peligro.

 Instrucciones para la eliminacion del peligro y facilitar con ello la realizacién
del trabajo.

Niveles de peligrosidad

En la tabla siguiente se definen los titulos que especifican los niveles de
peligrosidad indicados en todo este manual.

Simbolo

Designacion

Significado

A

xx0200000022

PELIGRO

Advierte de que, si no se siguen las instrucciones,
se producira un accidente que puede dar lugar a le-
siones graves o fatales y/o dafios graves en el pro-
ducto. Por ejemplo, se utiliza en situaciones de peli-
gro relacionadas con el contacto con unidades
eléctricas de alta tension, riesgo de explosion o in-
cendio, riesgo de gases toxicos, riesgo de aplasta-
miento, impacto, caida desde gran altura, etc.

A\

xx0100000002

AVISO

Advierte de que, si no se siguen las instrucciones,
es posible que se produzca un accidente que puede
dar lugar a lesiones graves, posiblemente fatales
y/o a dafnos importantes en el producto. Por ejemplo,
se utiliza en situaciones de peligro relacionadas con
el contacto con unidades eléctricas de alta tension,
riesgo de explosion o incendio, riesgo de gases t6-
xicos, riesgo de aplastamiento, impacto, caida desde
gran altura, etc.

A\

xx0200000024

DESCARGA ELEC-
TRICA

Advierte de los peligros de tipo eléctrico que podrian
dar lugar a lesiones graves o incluso la muerte.

0

xx0100000003

iCUIDADO!

Advierte de que, si no se siguen las instrucciones,

es posible que se produzca un accidente que puede
dar lugar a lesiones y/o dafnos en el producto. Tam-
bién se utiliza para avisar de riesgos como quema-
duras, lesiones oculares, lesiones cutaneas, dafnos
auditivos, aplastamiento, resbaldn, tropiezo, impacto,
caida desde gran altura, etc. Ademas, se utiliza en

advertencias que incluyen requisitos funcionales en
operaciones de montaje y retirada de equipos en las
que existe el riesgo de causar danos en el producto
o causar roturas.

Continua en la pagina siguiente
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1 Seguridad

1.1 Senales de seguridad del manual

Continuacion
Simbolo Designacion Significado
DESCARGA ELEC- | Advierte de los peligros electrostaticos que podrian
'\ TROSTATICA causar danos graves al producto.
xx0200000023
H NOTA Describe hechos y situaciones importantes.
xx0100000004
RECOMENDACION | Describe dénde buscar informacién adicional acerca
de como realizar una operacion de una forma mas
Q sencilla.
xx0100000098
12 3HAC020738-005 Revisién: P
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1 Seguridad

1.2 Simbolos de seguridad de los adhesivos del manipulador

1.2 Simbolos de seguridad de los adhesivos del manipulador

Introduccion a los adhesivos

En esta seccion se describen brevemente los simbolos de seguridad utilizados
en los adhesivos (etiquetas) del manipulador.
Los simbolos se utilizan en combinaciones en los adhesivos, cada uno para

describir cada aviso especifico. Las descripciones de esta seccién son genéricas;
los adhesivos pueden contener informacion adicional, como por ejemplo valores.

o

Deben respetarse en todo momento los simbolos de seguridad y salud de los
adhesivos presentes en el manipulador. También debe respetarse la informacion
de seguridad adicional proporcionada por el consultor o integrador de sistemas.

Tipos de adhesivos

Tanto el manipulador como el controlador presentan varios adhesivos informativos
y de seguridad que contienen informacion importante acerca del producto. Esta
informacion es de utilidad para todas las personas que manejen el sistema de
manipulador, por ejemplo durante la instalacion, el servicio técnico o el uso.

Los adhesivos de seguridad no varian segun el idioma: sélo utilizan graficos.
Consulte Simbolos de los adhesivos de seguridad en la pagina 13.

Los adhesivos de informacidn pueden contener informacién en forma de texto (en
inglés, aleman y francés).

Simbolos de los adhesivos de seguridad

Simbolo Descripcion

jAviso!

Advierte de que, si no se siguen las instrucciones, es posible
que se produzca un accidente que puede dar lugar a lesiones
graves, posiblemente fatales y/o a dafos importantes en el
producto. Por ejemplo, se utiliza en situaciones de peligro re-
lacionadas con el contacto con unidades eléctricas de alta
tension, riesgo de explosion o incendio, riesgo de gases toxi-
cos, riesgo de aplastamiento, impacto, caida desde gran altura,
etc.

jCuidado!

Advierte de que, si no se siguen las instrucciones, es posible
que se produzca un accidente que puede dar lugar a lesiones
y/o dafios en el producto. También se utiliza para avisar de
riesgos como quemaduras, lesiones oculares, lesiones cuta-
Xx0900000811 neas, dafos auditivos, aplastamiento, resbalén, tropiezo, im-
pacto, caida desde gran altura, etc. Ademas, se utiliza en ad-
vertencias que incluyen requisitos funcionales en operaciones
de montaje y retirada de equipos en las que existe el riesgo
de causar danos en el producto o causar roturas.

xx0900000812

Continua en la pagina siguiente
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1 Seguridad

1.2 Simbolos de seguridad de los adhesivos del manipulador

Continuacion

Simbolo

Descripcion

xx0900000839

Prohibicion
Se utiliza en combinaciones con otros simbolos.

xx0900000813

Consulte la documentacion del usuario
Lea la documentacion del usuario para obtener mas detalles.

El manual que debe leer se define con el simbolo:
» Sin texto: Manual del producto.
« EPS: Manual de aplicaciones - Electronic Position
Switches.

uf )

| o

xx0900000816

Antes de desmantelar, consulte el Manual del producto

1 N_©

xx0900000815

No desmantelar

El desmantelamiento de este componente puede dar lugar a
lesiones.

)

xx0900000814

Rotacion extendida

Este eje presenta rotacion extendida (area de trabajo) en
comparacion con el eje estandar.

O

xx0900000808

Liberacion de los frenos

La pulsacion de este botdn dara lugar a la liberacion de los
frenos. Esto significa que el brazo del manipulador puede
precipitarse.

xx0900000810

Riesgo de volcado al aflojar los pernos

El manipulador puede volcar si los pernos no estan apretados
de forma segura.

Continua en la pagina siguiente
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1 Seguridad

1.2 Simbolos de seguridad de los adhesivos del manipulador

Continuacion
Simbolo Descripcion
Aplastamiento
' 0 Riesgo de lesiones por aplastamiento.

xx0900000817

Calor
Riesgo de calor que puede provocar quemaduras.

et

xx0900000818

Robot en movimiento
El robot puede moverse de forma inesperada.

xx1000001141

Botones de liberacion de frenos

SEREEED)

xx0900000820

006

xx1000001140

Continua en la pagina siguiente
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1 Seguridad

1.2 Simbolos de seguridad de los adhesivos del manipulador

Continuacion

Simbolo

Descripcion

xx0900000821

Argolla de elevacion

i

xx1000001242

Eslinga de cadena con acortador

5

xx0900000822

Elevacion del robot

&

xx0900000823

Aceite

Puede usarse en combinacion con una prohibicién si no se
permite el uso de aceite.

xx0900000824

Tope mecanico

xx1000001144

Sin tope mecanico

xx0900000825

Energia almacenada
Avisa de que este componente contiene energia almacenada.
Se utiliza en combinacion con el simbolo No desmantelar.

Continua en la pagina siguiente
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1 Seguridad

1.2 Simbolos de seguridad de los adhesivos del manipulador

Continuacion

Simbolo Descripcion

Presion
Advierte de que este componente esta presurizado. Normal-
mente contiene texto adicional para indicar el nivel de presion.

xx0900000826

Apagar con el mando
Utilice el interruptor de alimentacion del controlador.

xx0900000827

3HAC020738-005 Revision: P 17
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1 Seguridad

1.3 Seguridad durante la resolucién de problemas

1.3 Seguridad durante la resolucién de problemas

Generalidades

Todos los trabajos normales de servicio técnico, instalacion, mantenimiento y
reparacion suelen realizarse con la alimentacion eléctrica y la potencia neumatica
e hidraulica desconectadas. Normalmente, todos los movimientos del manipulador
se evitan mediante topes mecanicos, etc.

El trabajo de resolucion de problemas es distinto. Durante la resolucién de
problemas, pueden estar encendidas todas las fuentes de alimentacién o cualquiera
de ellas y el movimiento del manipulador puede controlarse manualmente desde
el FlexPendant, con un programa de robot que se ejecuta localmente o con un
PLC al que el sistema puede estar conectado.

Riesgos durante la resolucion de problemas

Esto implica que es necesario tener en cuenta distintas consideraciones especiales
sin desviarse lo mas minimo durante el trabajo de resolucién de problemas:

+ Todas las piezas eléctricas deben considerarse como piezascon tension.

+ Se debe estar alerta ya que el manipulador puede moverse en cualquier
momento.

« Dado que los circuitos de seguridad pueden estar desconectados o
puenteados para permitir las funciones que normalmente estan prohibidas,
es de esperar que el sistema actie en consecuencia.

18
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1 Seguridad

1.4 Normas de seguridad aplicables

1.4 Normas de seguridad aplicables

Normas, EN ISO

El sistema de manipulador ha sido disefiado de acuerdo con los requisitos de las

siguientes normas:

Norma

Descripcion

EN I1SO 12100 -1

Safety of machinery - Basic concepts, general principles for
design - Part 1: Basic terminology, methodology

EN ISO 12100 -2

Safety of machinery - Basic concepts, general principles for
design - Part 2: Technical principles

EN ISO 13849-1

Safety of machinery, safety related parts of control systems -
Part 1: General principles for design

EN ISO 13850

Safety of machinery - Emergency stop - Principles for design

EN ISO 10218-11

Robots for industrial environments - Safety requirements -Part
1 Robot

EN ISO 9787

Manipulating industrial robots, coordinate systems, and motion
nomenclatures

EN ISO 9283

Manipulating industrial robots, performance criteria, and related
test methods

EN ISO 14644-1 i

Classification of air cleanliness

EN ISO 13732-1

Ergonomics of the thermal environment - Part 1

EN IEC 61000-6-4
(opcién 129-1)

EMC, Generic emission

EN IEC 61000-6-2

EMC, Generic immunity

EN IEC 60974-1]ii

Arc welding equipment - Part 1: Welding power sources

EN IEC 60974-10/il

Arc welding equipment - Part 10: EMC requirements

EN IEC 60204-1

Safety of machinery - Electrical equipment of machines - Part
1 General requirements

IEC 60529

Degrees of protection provided by enclosures (IP code)

I Existe una desviacion con respecto al parrafo 6.2, en el sentido de que s6lo se documentan los
tiempos y distancias de paro en el peor caso.

” Solo robots con proteccion Clean Room.
Il Sélo valido para los robots de soldadura al arco. Sustituye a EN IEC 61000-6-4 para los robots de

soldadura al arco.

Normas europeas

Norma

Descripcién

EN 614-1

Safety of machinery - Ergonomic design principles - Part 1:
Terminology and general principles

EN 574

Safety of machinery - Two-hand control devices - Functional
aspects - Principles for design

EN 953

Safety of machinery - General requirements for the design and
construction of fixed and movable guards

Continua en la pagina siguiente
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1 Seguridad

1.4 Normas de seguridad aplicables

Continuacion

Otras normas

Norma

Descripcion

ANSI/RIA R15.06

Safety requirements for industrial robots and robot systems

ANSI/UL 1740
(opcidén 429-1)

Safety standard for robots and robotic equipment

CAN/CSA Z 434-03
(opcion 429-1)

Industrial robots and robot Systems - General safety require-
ments

20
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1 Seguridad

1.5.1 PELIGRO: jLos robots que no tienen sus frenos de retencion de ejes son potencialmente letales!

1.5 Seguridad durante la resolucion de problemas

1.5.1 PELIGRO: jLos robots que no tienen sus frenos de retencion de ejes son
potencialmente letales!

Descripcion

Dado que el sistema de brazos del robot tiene un peso elevado, especialmente en
los modelos de robot de mayor tamano, existe peligro si los frenos de retencion

estan desconectados, averiados o desgastados o si no funcionan correctamente
por cualquier otro motivo.

Por ejemplo, la caida del sistema de brazos del IRB 7600 puede causar la muerte
o lesiones graves a una persona que se encuentre debajo.

Eliminacion

Accioén

Informacién/figura

Si sospecha que los frenos de retencion
no funcionan, sujete el sistema de brazos
del robot por otros medios antes de traba-
jar en él.

Encontrara especificaciones de pesos y
otros parametros en el Manual de producto
de cada modelo de robot.

iSi inhabilita intencionadamente los frenos
de retenciéon mediante la conexion de una
fuente de tension externa, debe poner el
maximo cuidado!

A PELIGRO

iNUNCA permanezca dentro del area de
trabajo del robot al desactivar los frenos
de retencion, a no ser que el sistema de
brazos esté sujeto por otros medios!

A PELIGRO

iNo se sitde bajo ninguna circunstancia
debajo de ninguno de los ejes del robot!

La forma de conectar correctamente una
fuente de tension externa se detalla en el
Manual de producto de cada modelo de
robot.
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1 Seguridad

1.5.2 jPELIGRO - Tension activa en el interior del médulo de accionamiento!

1.5.2 {PELIGRO - Tension activa en el interior del médulo de accionamiento!

Descripcion
El médulo de accionamiento presenta tension activa potencialmente accesible
inmediatamente debajo de las cubiertas posteriores y dentro de la cubierta

delantera, incluso si los interruptores principales estan apagados.
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1 Seguridad

1.5.2 jPELIGRO - Tension activa en el interior del médulo de accionamiento!

Continuacion
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A Tension activa en los bornes del transformador incluso si los interruptores de
alimentacion principal estan apagados.
B Tension activa en los bornes Motors ON incluso si los interruptores de alimen-
tacion principal estan apagados.
Eliminacion
Lea esta informacidn antes de abrir la cubierta posterior de cualquiera de los
modulos.
Paso |Accion
1 Asegurese de que la alimentacion principal entrante esté apagada.
2 Utilice un voltimetro para comprobar que no haya tensién entre ninguno de los
bornes.
3 Continude con el trabajo de servicio técnico.
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1 Seguridad

1.5.3 AVISO: jLa unidad es sensible a las descargas electrostaticas!

1.5.3 AVISO: jLa unidad es sensible a las descargas electrostaticas!

Descripcion
Una descarga electrostatica supone la transferencia de una carga estatica eléctrica
entre dos cuerpos que presentan potenciales diferentes, ya sea por contacto
directo o a través de un campo eléctrico inducido. Al manejar las piezas o las
carcasas que las contienen, el personal que no esté conectado a tierra es
susceptible de transferir cargas estaticas elevadas. La descarga puede destruir
los componentes electronicos sensibles.

Eliminacion

Accion Nota

1 | Utilice una mufiequera antiestatica. | Las muiiequeras antiestaticas deben comprobarse
frecuentemente para garantizar que no presenten
dafios y que funcionen correctamente.

2 | Utilice una alfombrilla de suelo La alfombrilla debe estar conectada a tierra a tra-
contra descargas electrostaticas. |vés de una resistencia limitadora de intensidad.

3 | Utilice una alfombrilla disipativa de | La alfombrilla debe permitir la descarga controlada
mesa. de las tensiones estaticas y debe estar conectada
a tierra.

Ubicacion del boton de conexion para la mufiequera antiestatica
La ubicacion del botén para mufiequera se muestra en la figura siguiente.

IRC5
El boton de conexidn para la mufiequera antiestatica se encuentra en la esquina

superior derecha.

.

0000000000 :6¢0°0°0v0s0/

0*010c000c0+6c0+0 000

xx0500002171

‘A ‘Botc’)n de conexién para la mufiequera antiestatica

Continua en la pagina siguiente
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1 Seguridad

1.5.3 AVISO: jLa unidad es sensible a las descargas electrostaticas!

Continuacion

Panel Mounted Controller

OO0BEEE0000000000
O000BEeen000000000
00000000000000000
00000000000000000 |

xx0600003249
Panel Mounted Control Module
B Panel Mounted Drive Module
Boton de conexién para la mufiequera antiestatica jATENCION! Mientras no se
utiliza, la mufiequera debe estar siempre conectada al botén para munequera.
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1 Seguridad

1.5.4 CUIDADO: jLas piezas calientes pueden causar quemaduras!

1.5.4 CUIDADO: jLas piezas calientes pueden causar quemaduras!

Descripcion
Durante el funcionamiento normal, muchas piezas del manipulador se calientan,
especialmente los motores de accionamiento y los engranajes. Algunas zonas

alrededor de estas piezas también se calientan. El contacto con estas piezas puede
causar quemaduras de distinta gravedad.

Debido a una temperatura ambiental mas alta, mas superficies del manipulador
se calientan y pueden dar lugar a quemaduras.

1 o

Las piezas del convertidor de frecuencia del armario pueden estar calientes.

Eliminacion
Las instrucciones siguientes detallan como evitar los peligros especificados
anteriormente:

Accion Informacion

1 |Utilice siempre una mano, manteniéndola a
cierta distancia, para notar si un componente
potencialmente caliente irradia calor antes
de llegar a tocarlo.

2 |Espere hasta que el componente potencial-
mente caliente se haya enfriado si necesita
retirarlo o manejarlo en cualquier otro senti-
do.

3 |Laresistencia de drenaje puede alcanzar
temperaturas de hasta 80 grados.
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2 Descripcion general de la resolucion de problemas

2.1 Documentacion y referencias

2 Descripcion general de la resolucion de problemas

2.1 Documentacion y referencias

Generalidades
Hemos dedicado un esfuerzo considerable a redactar los mensajes del registro
de eventos y la documentacion técnica. A pesar de que pueden presentar
imprecisiones, si le proporcionaran las claves esenciales. También los actualizamos
constantemente.

La documentacion del producto esta disponible en varios idiomas.

iLea la documentacion!
iNo pruebe soluciones una tras otra sin antes leer el manual!
Las referencias a los numeros de documento se especifican en el capitulo
Informacion de referencia de Manual del producto - IRC5.

iConsulte el diagrama de circuitos!
La totalidad de los circuitos eléctricos del controlador estda documentada en Manual
del producto - IRC5. En él encontrara una gran cantidad de informacion util, o
incluso esencial, para cualquier persona capacitada y dedicada a la resolucion de
problemas.

Continua en la pagina siguiente

3HAC020738-005 Revision: P 27
© Copyright 2005-2013 ABB. Reservados todos los derechos.




2 Descripcion general de la resolucion de problemas

2.1 Documentacion y referencias

Continuacion

iConsulte los registros!
Los registros de eventos de error que pueden verse en el FlexPendant o
RobotStudio, contienen una gran cantidad de informacion sobre cualquier problema
de funcionamiento detectado por el sistema.

System5.07.0049_7 o [ | |
[ I IR D ][%][ Auto Motores OFF ' B
| FLIPED System5.07.0049_2(SEYST-W..) Parade (¥elo{, Cormun
Registro de eventos - Comiin Operativo
Toque un mensaje para abrirlo.
Cadigo | Titulo J F Sistema
@ 10017 Modo automatico confirmado o Hardware
@ 10010 Estado de Motores OFF 2 Programa
@ 10016 Modo automatico solicitado 2 Movimiento
@ 10015 Modo manual seleccionado 2 Operador
@ 10012 Estado de paro protegido 2 E/Sy comunicacion
@ 10125 Programa detenido 2 Usuario
M 40572 Error de argumento 2 Interno
@ 10151 Programa iniciado 2 Proceso
@ 10053 Recuperacion ejecutada 2 Cfg
?:;;'?‘2;:?3'_’_5 Eliminar - Actualizar Ver “
£

en0300000547

iCompruebe los LEDs de la unidad electronica!

Si piensa que un fallo puede ser causado por una unidad electronica (una tarjeta
de circuitos del controlador u otro elemento similar), los LEDs de la parte frontal
de la unidad pueden servir de indicacion.

Se especifican en la seccion Indicaciones en la pagina 79.
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2 Descripcion general de la resolucion de problemas

2.2 Descripcion general

2.2 Descripcién general

Como utilizar este manual durante la resolucién de problemas
La tabla que aparece a continuacién detalla como aprovechar al maximo la
informacién de este manual durante la resolucion de problemas del sistema de

robot.

Tipo

Descripcion

Solucién de problemas por sintomas de fallo

» Fallo sin mensajes del registro de
eventos

« Combinaciones de fallos

Resolucién de problemas por unidades + FlexPendant

« Comunicacién de datos
» Bus de campo y unidades de E/S
« Fuente de alimentacion

Descripcion e informacién general * Indicaciones

registros de eventos

Resolucién de problemas con ayudadelos| * COmo leer los mensajes del registro

de eventos
+ Mensajes del registro de eventos

Manual de solucién de problemas

Solucién de problemas
por sintomas de fallo

Cada uno de los fallos o errores son detectados inicialmente como
un sintoma para el cual puede crearse o no un mensaje en el regis-
tro de eventos. Podria tratarse de un mensaje de registro de
eventos de error del FlexPendant o una observacién que indica
que la caja reductora del eje 6 se esta calentando o que no es po-
sible poner en marcha el controlador. Los fallos que muestra un
mensaje de registro de eventos aparecen enumerados al final de
este manual.

Consulte Solucion de problemas por sintomas de fallo en la pagi-
na 39.

Resolucion de proble-
mas por unidades

Describe como realizar la resolucion de problemas si lo que se
describe a continuacién no funciona correctamente.
« FlexPendant

« comunicaciones de datos de los Control Modules y los Drive
Modules.

» bus de campo y unidades de E/S
« fuente de alimentacion
Consulte Resolucion de problemas por unidades en la pagina 63.

Descripcion e informa-
cion general (indicacio-
nes)

Todos los LEDs y demas indicadores (tanto de los médulos de
control y accionamiento como de las tarjetas de circuitos separadas
y otros elementos) se describen en esta seccidn junto con informa-
cioén acerca de sus modos de indicacion y significados respectivos.
Con frecuencia se especifican acciones recomendadas o referen-
cias que contienen estas instrucciones.

Consulte Descripciones e informacion general en la pagina 79.

Resolucion de proble-
mas con ayuda de los
registros de eventos

Enumera todos los mensajes disponibles para el registro de
eventos. Puede visualizarlos en el FlexPendant o a través de Ro-
botStudio. La posibilidad de consultar todos los mensajes resultara
util durante la resolucion de problemas.

Consulte Resolucion de problemas segtn el registro de eventos
en la pagina 95.

Continua en la pagina siguiente
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2 Descripcion general de la resolucion de problemas

2.2 Descripcion general

Continuacion

Informacion adicional

Ademas de la informacion ofrecida en este documento, hay otros documentos que
pueden aportar informacion esencial, como el diagrama de circuitos.

Estos documentos utiles se enumeran en Descripcion general de este manual en
la pagina 7.
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2 Descripcion general de la resolucion de problemas

2.3 Conjunto de herramientas estandar

2.3 Conjunto de herramientas estandar

Generalidades
A continuacion se enumeran las herramientas necesarias para realizar el propio
trabajo de resolucion de problemas. Todas las herramientas necesarias para
implementar cualquier medida correctora, como la sustitucion de piezas, se
enumeran en sus secciones correspondientes del Manual del producto.

Contenido del conjunto de herramientas estandar del IRC5

Herramienta Comentario
Destornillador Torx Tx10
Destornillador Torx Tx25
Destornillador Torx con punta esférica Tx25
Destornillador plano 4 mm
Destornillador plano 8 mm
Destornillador plano 12 mm
Destornillador De estrella del n? 1
Llave tubular 8 mm

Contenido del conjunto de herramientas estandar para resolucion de problemas

Cant | Ref. Herramienta Com.

- - Herramientas conven- |Contenido especificado anteriormente.
cionales de taller

1 - Multimetro -
1 - Osciloscopio -
1 - Grabadora -
3HAC020738-005 Revision: P 31
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2 Descripcion general de la resolucion de problemas

2.4.1 Estrategias de resolucion de problemas

2.4 Sugerencias y trucos durante la resolucion de problemas

2.4.1 Estrategias de resoluciéon de problemas

iAisle el fallo!

Un fallo determinado puede dar lugar a varios sintomas a la vez, para los cuales
pueden crearse o no mensajes en el registro de eventos de error. Para poder
eliminar el fallo con eficacia, resulta vital distinguir el sintoma original de los
sintomas que han sido consecuencia de éste.

Una forma util de aislar el fallo puede ser la creacidn de un registro histérico de
fallos, como se especifica en la seccion jCree un registro historico de fallos! en la
pagina 35.

iDivida la cadena de fallos en dos partes!
Durante la resolucidn de problemas de cualquier sistema, resulta conveniente
dividir la cadena de fallos en dos partes. Significa lo siguiente:

Ejemplo

Identifique la cadena completa.

Decida y mida el valor esperado en la mitad de la cadena.
Utilicela para determinar en qué mitad se ha producido el fallo.
Divida esta mitad en dos mitades mas, y asi en adelante.

Finalmente conseguira aislar un solo componente. El que ha causado el
fallo.

Una instalacién concreta de IRB 7600 tiene una alimentacién de 12V CC en la
mufieca del manipulador para una herramienta. La herramienta no funciona y, al
comprobarla, se detecta que no le llega la alimentacién de 12 V CC.

Compruebe si existe la alimentacion de 12 V CC en la base del manipulador.
La medicion indica que no existe una alimentaciéon de 12 V CC. (Referencia:
Diagrama de circuitos del Manual del producto - IRC5)

Compruebe los conectores existentes entre el manipulador y la fuente de
alimentacidn del controlador. La medicion indica que no existe una
alimentacién de 12 V CC. (Referencia: Diagrama de circuitos del Manual del
producto - IRC5)

Compruebe el LED de la unidad de alimentacion. (Referencia:Indicaciones
en la pdgina 79)

iCompruebe los parametros y cables de comunicacion!
Las causas mas comunes de los errores de la comunicacion serie son:

Cables defectuosos (por ejemplo, las sefiales de envio y recepcion estan
intercambiadas)

Velocidades de transferencia (nimero de baudios)
Tamafos de datos mal configurados

Continua en la pagina siguiente
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2 Descripcion general de la resolucion de problemas

2.4.1 Estrategias de resolucion de problemas
Continuacion

iCompruebe las versiones de software!
Asegurese de que RobotWare y otros elementos de software ejecutados por el
sistema sean de las versiones correctas. Algunas versiones no son compatibles
con determinadas combinaciones de hardware.

Anote también los numeros de versidn de todo el software ejecutado, dado que
sera informacion util para el personal de asistencia de ABB.

La forma de preparar un informe de errores completo para el personal de servicio
técnico local de ABB se detalla en la seccidn Preparacion de un informe de errores
en la pdgina 36.
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2.4.2 Trabaje de forma sistematica

2.4.2 Trabaje de forma sistematica

iNo sustituya unidades al azar!
Antes de sustituir cualquier parte, es importante determinar la causa probable del
fallo y, con ello, determinar qué unidad es necesario sustituir.

La sustitucion de unidades al azar puede resolver en ocasiones un problema grave,
pero la persona dedicada a la resolucion de problemas puede acabar con varias
unidades que quiza funcionen perfectamente (o no).

iSustituya un elemento cada vez!
A la hora de sustituir una unidad presumiblemente defectuosa que ha sido aislada,
es importante sustituir una sola unidad cada vez.

Sustituya siempre los componentes de la forma detallada en la seccion Reparacion
del Manual de producto del robot o del controlador correspondiente.

Compruebe el sistema después de la sustitucion, para ver si el problema ha
quedado resuelto.

Si sustituye varias unidades a la vez:
« Resulta imposible determinar cual de las unidades ha causado el fallo.
+ Se complica tremendamente el pedido de un repuesto.
+ Pueden introducirse nuevos fallos en el sistema.

iCompruebe los elementos circundantes!
Con frecuencia, la causa puede resultar evidente una vez que se detecta
visualmente. En el area de la unidad que funciona errdneamente, asegurese de
comprobar lo siguiente:

« ¢ Estan bien apretados los tornillos de fijacion?

- ¢ Estan bien conectados los conectores?

« ¢Se encuentran en buen estado y sin dafos los cables?

- ¢Estan limpias las unidades (especialmente las unidades electrénicas)?
« ¢Hainstalado la unidad correcta?

iCompruebe si ha retirado todas las herramientas!
Algunos trabajos de reparacién y mantenimiento requieren el uso de herramientas
especiales fijadas al equipo del robot. Si no se retiran (por ejemplo un dispositivo
de bloqueo del cilindro de equilibrio o un cable de sefales que conduce a una
unidad de ordenador utilizada para mediciones), pueden dar lugar a un
comportamiento erratico en el robot.

jAsegurese de que todas estas herramientas hayan sido retiradas una vez
completado el trabajo de mantenimiento!
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2.4.3 Seguimiento del historial

iCree un registro historico de fallos!

En algunos casos, una instalacidn determinada puede dar lugar a fallos que no
aparecen en otras. Por tanto, el registro de cada instalacion puede ser una ayuda
considerable para la persona dedicada a la resolucién de problemas.

Para facilitar la resolucion de problemas, un registro de las circunstancias que
rodean al fallo presenta las ventajas siguientes:

« Permite a la persona dedicada a la resolucion de problemas detectar patrones

en las causas y consecuencias que quiza no se observen en cada fallo

individual.

+ Puede ayudar a detectar un evento concreto que siempre tiene lugar
inmediatamente antes del fallo, por ejemplo en una parte concreta del ciclo
de trabajo que se ejecuta.

ijCompruebe el historial!

Asegurese de consultar siempre el registro histérico si lo utiliza. Recuerde también
preguntar al operador o la persona que estaba trabajando con el sistema cuando
se detectd el problema por primera vez.

¢En qué momento se produjo el fallo?

El sintoma que debe buscar durante la resolucion de problemas depende
enormemente del momento en el que se produjo el fallo: ¢ Estaba recién instalado
el robot? ¢ Se han hecho reparaciones recientemente?

En esta tabla se ofrecen sugerencias especificas sobre qué buscar en situaciones

concretas:

Si el sistema acaba de

Haga lo siguiente:

ser:
Instalado Verifique:

» Archivos de configuracién

« Conexiones

« Opciones y su configuracion
Reparado Verifique:

« Todas las conexiones a la pieza sustituida
» Fuentes de alimentacién
* Que se haya montado la pieza correcta

Actualizado a una nueva
version del software

Verifique:
+ Versiones del software
« Compatibilidades entre el hardware y el software (
« Opciones y su configuracion

Trasladado de un emplaza-
miento a otro (un robot que
ya funcionaba correctamen-
te)

Verifique:
« Conexiones

« Versiones del software
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2.5 Preparacion de un informe de errores

2.5 Preparacion de un informe de errores

Introduccion
Si necesita la ayuda del personal de asistencia de ABB durante la resolucion de
problemas de su sistema, puede preparar un informe de errores formal como se
detalla a continuacion.
Para que el personal de asistencia de ABB pueda resolver mejor su problema,
usted tiene la posibilidad de adjuntar un archivo de diagnoéstico especial generado
por el sistema si asi se solicita.
El archivo de diagnodstico contiene lo siguiente:

* Registro de eventos: Una lista con todos los eventos del sistema.

« Copia de seguridad: Una copia de seguridad del sistema, realizada para
fines de diagndstico.

- Informacion del sistema: Informacion interna del sistema, util para el
personal de asistencia de ABB.

iRECUERDE que no es obligatorio crear ni adjuntar ningun archivo adicional al
informe de errores, a no ser que lo solicite el personal de asistencia!

Creacion del archivo de diagnodstico

El archivo de diagnoéstico se crea manualmente de la forma detallada a
continuacion.

Accion

1 Toque ABB, a continuacién Panel de control y después Diagndstico.
Aparece la pantalla siguiente:

4 System507 =101 x|

ERECUIE————
anmn|G Manual Paro protegido Zl
RIpRp System507(SEYST-W-0000853) Parado (velocidad 100%) x

£ panel de control - Diagnostico

Toque OK para crear un archivo diag. sist. en
la carpeta seleccionada.

Nombre de archivo:

ISysDiagnosticsData

Carpeta:

IC:/temp/

El archivo de diagndstico del sistema se crear
IC:/temp/SysDiagnosticsData

oK Cancelar

Lo )

Vi Panel de
cantrol
—

en0500002175

2 Especifique el nombre que desee asignar al archivo de diagndstico y la carpeta en
la que desea guardarlo y toque OK. La carpeta de guardado predeterminada es
C:/Temp, pero puede elegir cualquier carpeta, por ejemplo una memoria USB con
conexion externa.

Esta operacion puede requerir varios minutos. Durante ese tiempo se muestra el
mensaje “Creando el archivo. Espere, por favor.”.

Continua en la pagina siguiente
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2.5 Preparacion de un informe de errores

Continuacion

Accioén

3 Para reducir el tiempo de transferencia del archivo, puede comprimir los datos en
un archivo ZIP.

4 Escriba un mensaje de correo electronico normal a la direccion de su personal de
asistencia local de ABB y asegurese de incluir la informacién siguiente:

Numero de serie del robot
Versiéon de RobotWare
Opciones externas

Una descripcion escrita del fallo. Cuanto mas detallada sea la descripcion,
mas facil le resultara al personal de asistencia de ABB ayudarle.

Si dispone de una, incluya la clave de licencia.
iNo olvide adjuntar el archivo de diagndstico!

5 iEnvielo!
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3 Solucion de problemas por sintomas de fallo

3.1 Fallos durante la puesta en marcha

Introduccion

En esta seccion se describen los posibles fallos que podrian aparecer durante la
puesta en marcha y la accion recomendada para cada fallo.

Consecuencias

Problema para poner en marcha el sistema.

Sintomas y causas

Acciones recomendadas

A continuacion se enumeran los posibles sintomas de un fallo de puesta en marcha:

No se encienden los LEDs de ninguna unidad.

Salta la tierra de proteccion ante averias.

Resulta imposible cargar el software del sistema.

El FlexPendant no responde.

El FlexPendant se enciende, pero no responde a ninguna accion.

El disco que contiene el software del sistema no se pone en marcha

correctamente.

A continuaciéon se enumeran las acciones recomendadas en caso de un fallo de
puesta en marcha:

o

Esta situacién puede deberse a una pérdida de alimentaciéon en muchos
momentos.

Accion

Informacién/figura

Asegurese de que la alimentacion principal del
sistema esté presente y respete los limites espe-
cificados.

Encontrara esta informacion en la
documentacion de su planta o su
célula.

Asegurese de que el transformador principal del
modulo de accionamiento haya sido conectado
correctamente para los niveles de tension dispo-
nibles.

La forma de conectar el transforma-
dor principal se detalla en el manual
de producto del controlador.

Asegurese de que todos los interruptores princi-
pales estén encendidos.

Asegurese de que la alimentacion del médulo
de control y del médulo de accionamiento se
encuentren dentro de los limites especificados.

En caso necesario, resuelva los pro-
blemas de las unidades de alimenta-
cion como se explica en la seccion
Resolucion de problemas de alimen-
tacion en la pdgina 66.

Si no se enciende ningun LED, continte en la
seccioén Todos los LEDs del controlador estan
apagados en la pagina 44.

Continua en la pagina siguiente
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3.1 Fallos durante la puesta en marcha

Continuacion

Accion

Informacién/figura

6 |Siel sistema no responde, continte en El contro-

lador no responde en la pagina 41.

7 |Si el FlexPendant no responde, continte en la

seccion Problema al poner en marcha el FlexPen-
dant en la pdgina 49.

8 |Si el FlexPendant se pone en marcha pero no

se comunica con el controlador, contintie en la
seccion Problema al conectar el FlexPendant al
controlador en la pdgina 50.
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3.2 El controlador no responde

3.2 El controlador no responde

Descripcion
En esta seccion se describen los posibles fallos y las acciones recomendadas
para cada fallo:

+ El controlador de robot no responde
* No se encienden los LEDs indicadores

Consecuencias
El sistema no puede usarse con el FlexPendant.

Causas posibles

Sintomas Accion recomendada

1 |Elcontrolador no esta conectado| Asegurese de que la alimentacién principal funcione
a la alimentacion principal. correctamente y de que el nivel de tensién coincida
con los requisitos del controlador.

2 | El transformador principal no Asegurese de que el transformador principal esté
funciona o no esta conectado |configurado correctamente para el nivel de tensién
correctamente. de la red.

3 |Esposible que el fusible principal | Asegurese de que el fusible principal (Q1) del inte-
(Q1) haya saltado. rior del médulo de accionamiento no haya saltado.

4 |Falta de conexién entre los médu- | Si el médulo de accionamiento no se pone en mar-
los de control y accionamiento. |cha a pesar de que el médulo de control esta funcio-
nando y el interruptor principal del médulo de accio-
namiento esta encendido, asegurese de que todas
las conexiones entre los mddulos de accionamiento
y control se hayan realizado correctamente.
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3.3 Bajo rendimiento en el controlador

Descripcion

El controlador presenta un rendimiento bajo y parece funcionar de forma irracional.

El controlador no esta completamente “muerto”. Si lo esta, siga los pasos detallados
en la seccién El controlador no responde en la pagina 41.

Consecuencias

Es posible que se observen los sintomas siguientes:

La ejecucién del programa es deficiente, aparentemente erratica y con

bloqueos en ocasiones.

Causas posibles

El sistema de ordenadores esta experimentando una carga excesiva, lo que puede
deberse a una de las causas siguientes o a una combinacion de ellas:

Programas que contienen una proporcién excesiva de instrucciones
unicamente ldgicas que provocan bucles de programa demasiado rapidos,
lo cual a su vez sobrecarga el procesador.

El intervalo de actualizacién de E/S tiene asignado un valor bajo, lo cual
provoca actualizaciones frecuentes y una elevada carga de E/S.

Se utilizan con demasiada frecuencia conexiones cruzadas internas del

sistema y funciones ldgicas.

Un PLC externo u otro ordenador de supervision, se pone en contacto con
el sistema con una frecuencia excesiva, lo que sobrecarga el sistema.

Acciones recomendadas

Accion

Informacioén/figura

Compruebe si el programa contiene instruccio-
nes légicas (u otras instrucciones que “no re-
quieren tiempo de ejecucidén”), dado que estos
programas pueden provocar que la ejecucion
entre en un bucle si no se cumple ninguna de
las condiciones previstas.

Para evitar estos bucles, puede probar a afiadir
una o varias instrucciones WAIT. Utilice unica-
mente tiempos de espera breves en las instruc-
ciones WAIT, para evitar una ralentizacion in-
necesaria del programa.

Algunas ubicaciones adecuadas para
la incorporacion de instrucciones WAIT
son las siguientes:
» Enlarutina Main, preferiblemente
cerca de su final.
* Enlos bucles WHILE/FOR/GOTO,
preferiblemente al final, cerca de
la parte ENDWHILE/ENDFOR o
similar de la instruccion.

Asegurese de que el valor del intervalo de ac-
tualizaciones de E/S de cada tarjeta de E/S no
sea demasiado bajo. Estos valores se cambian
mediante RobotStudio.

Las unidades de E/S que no sean leidas regu-
larmente pueden pasarse al modo de “cambio
de estado”, de la forma que se detalla en el
manual de RobotStudio.

ABB recomienda las frecuencias de
sondeo siguientes:
- DSQC 327A: 1000

- DSQC 328A: 1000
- DSQC 332A: 1000
- DSQC 377A: 20-40
+ Todas las demas: >100

Continua en la pagina siguiente
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3.3 Bajo rendimiento en el controlador

Continuacion

Accion

Informacion/figura

3 |Compruebe si existe un niumero elevado de
conexiones cruzadas o comunicaciones de
E/S entre el PLC y el sistema de robot.

Una comunicacion intensa con PLCs u
otros ordenadores externos puede ge-
nerar una carga considerable para el
ordenador principal del sistema de ro-
bot.

4 |Intente programar el PLC de forma que utilice
instrucciones controladas por eventos en lugar
de instrucciones en bucle.

El sistema de robot cuenta con varias
entradas y salidas fijas en el sistema
que pueden usarse para este fin.

Una comunicacion intensa con PLCs u
otros ordenadores externos puede ge-
nerar una carga considerable para el
ordenador principal del sistema de ro-
bot.

3HAC020738-005 Revision: P
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3.4 Todos los LEDs del controlador estan apagados

Descripcion
Ninguno de los LEDs se enciende en el médulo de control ni en el médulo de
accionamiento.

Consecuencias
El sistema no puede ser utilizado ni puesto en marcha en absoluto.

Causas posibles
Este sintoma puede deberse a las causas siguientes (enumeradas en orden de
probabilidad):
- El sistema no recibe alimentacion.
- El transformador principal no esta conectado a la tensién de alimentacion
correcta.
- Elinterruptor F6 (si se usa) funciona incorrectamente o esta abierto por algun
otro motivo.
« El contactor K41 no funciona correctamente o esta abierto por algun otro
motivo.

Continua en la pagina siguiente
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3.4 Todos los LEDs del controlador estan apagados
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Acciones recomendadas

Accion

Informacion

Asegurese de que el interruptor princi-
pal esté encendido.

Asegurese de que el sistema reciba
alimentacion.

Utilice un voltimetro para medir la tensién
principal entrante.

Compruebe la conexion del transforma-
dor principal.

Las tensiones aparecen marcadas en los
bornes. Asegurese de que coinciden con la
alimentacion del centro de produccién.

Asegurese de que el interruptor F6 (si
se usa) esté cerrado en la posicion 3.

El interruptor F6 aparece en el diagrama de
circuitos del manual de producto del controla-
dor.

Asegurese de que el contactor K41 se
abre y se cierra cuando se le ordena.

Continua en la pagina siguiente
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3.4 Todos los LEDs del controlador estan apagados

Continuacion
Accion Informacion
é Mida entre los pines X1.1 y X1.5.
xx0200000024
Desconecte el conector X1 de la fuente
de alimentacién del médulo de acciona-
miento y mida la tensién entrante.
Si la tensidn entrante de la fuente de |Sustituya la fuente de alimentacion de la for-
alimentacion es correcta (230 V de CA)| ma detallada en el manual de producto del
pero los LEDs siguen sin funcionar, controlador.
sustituya la fuente de alimentacion del
mddulo de accionamiento.
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3.5 Sin tension en la toma de servicio

3.5 Sin tension en la toma de servicio

Descripcion
Algunos modulos de control cuentan con tomas hembra de tensién de servicio y
esta informacidn se aplica unicamente a estos mdédulos.

No existe tension en la toma de servicio del médulo de control para alimentar un
equipo de servicio externo.

Consecuencias
El equipo conectado a la toma de servicio del médulo de control no funciona.

Causas probables

Este sintoma puede deberse a las causas siguientes (enumeradas en orden de
probabilidad):

 Interruptor saltado (F5)
- Tierra de proteccidn ante averias saltada (F4)

Pérdida de alimentacidn principal

Transformadores conectados incorrectamente

xx0500001403

Acciones recomendadas

Accion Informacion

1 | Asegurese de que el interruptor del | Asegurese de que el equipo conectado a la toma
modulo de control no haya saltado. |de servicio no consuma demasiada alimentacion,
lo que hace que el interruptor salte.

Continua en la pagina siguiente
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3.5 Sin tensioén en la toma de servicio

Continuacion

Accioén

Informacion

Asegurese de que la tierra de pro-
teccidn ante averias no haya salta-
do.

Asegurese de que los equipos conectados a la
toma de servicio no conduzcan corriente a tierra,
lo que hace que la tierra de proteccion ante ave-
rias salte.

Asegurese de que la fuente de ali-
mentacién del sistema de robot
esté dentro de las especificaciones.

Consulte la documentacion de la planta para
comprobar los valores de tension.

Asegurese de que el transformador
(A) que proporciona la alimentacién
a la toma esté conectado correcta-
mente, es decir, que las tensiones
de entrada y salida se correspon-
dan con las especificaciones.

xx0500002028

Consulte la documentacion de la planta para
comprobar los valores de tension.
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3.6 Problema al poner en marcha el FlexPendant

Descripcion
El FlexPendant esta "muerto” completamente o de forma intermitente.
No se permite ninguna entrada y no hay ninguna funcién disponible.

Si el FlexPendant se pone en marcha pero no muestra ninguna imagen en la
pantalla, realice los pasos detallados en la seccidn Problema al conectar el
FlexPendant al controlador en la pdgina 50.

Consecuencias
El sistema no puede usarse con el FlexPendant.

Causas posibles

Este sintoma puede deberse a las causas siguientes (enumeradas en orden de
probabilidad):

« El sistema no ha sido encendido.

- El FlexPendant no esta conectado al controlador.

- El cable proveniente del controlador esta dafiado.

« El conector del cable esta dahado.

- La alimentacion desde el controlador para el FlexPendant esta averiada.

Acciones recomendadas
Se recomiendan las acciones siguientes (enumeradas en orden de probabilidad).

Accion Informacion

1 |Asegurese de que el sistema esté encendido|La forma de conectar el FlexPendant al
y de que el FlexPendant esté conectado al |controlador se detalla en Manual del
controlador. operador - Procedimientos iniciales -
IRC5 y RobotStudio.

2 |Inspeccione el cable del FlexPendant para |Si esta averiado, sustituya el FlexPen-
detectar los posibles dafos fisicos visibles. | dant.

3 |Sies posible, haga una prueba conectando
otro FlexPendant para descartar el FlexPen-
dant y el cable como fuentes del error.

4 |Sies posible, pruebe el FlexPendant con
otro controlador para descartar el controla-
dor como fuente del error.
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3.7 Problema al conectar

el FlexPendant al controlador

3.7 Problema al conectar el FlexPendant al controlador

Descripcion

El FlexPendant se enciende, pero no muestra ninguna imagen en la pantalla.

No se permite ninguna entrada y no hay ninguna funcién disponible.

El FlexPendant no esta completamente muerto. Si esta muerto, siga los pasos
detallados en la seccion Problema al poner en marcha el FlexPendant en la
pagina 49.

Consecuencias

El sistema no puede usarse con el FlexPendant.

Causas posibles

Este sintoma puede deberse a las causas siguientes (enumeradas en orden de
probabilidad):

Acciones recomendadas

La red Ethernet presenta problemas.

El ordenador principal presenta problemas.

Se recomiendan las acciones siguientes (enumeradas en orden de probabilidad).

Accion

Informacion

Compruebe todos los cables que van desde la
unidad de alimentacion hasta el ordenador prin-
cipal, asegurandose de que estén conectados
correctamente.

Asegurese de que el FlexPendant haya sido co-
nectado correctamente al controlador.

Compruebe todos los LEDs indicadores de todas
las unidades del controlador.

Todos los LEDs indicadores y su
significado se especifican en la
seccion Indicaciones en la pagi-
na 79.

Compruebe todas las sefales de estado del orde-
nador principal.
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3.8 Mensajes de evento erraticos en el FlexPendant

Descripcion

Los mensajes de evento mostrados en el FlexPendant son erraticos y no parecen
corresponderse con ningun problema de funcionamiento real del robot. Es posible
que aparezcan varios tipos de mensajes aparentemente erroneos.

Este tipo de fallo puede producirse tras un desmontaje o una regeneracion a gran
escala del manipulador, si estos trabajos no se han realizado correctamente.

Consecuencias

Causas posibles

Graves problemas de uso debido a los mensajes que aparecen constantemente.

Este sintoma puede deberse a las causas siguientes (enumeradas en orden de
probabilidad):
Cableado interno del manipulador no realizado correctamente. Las causas
pueden ser las siguientes: Conexion defectuosa de los conectores, bucles
de cable demasiado tensos y que suponen tirones durante los movimientos
del manipulador, aplastamientos en el aislamiento de los cables o daios por
rozamiento que provocan la derivacién de las sefales a tierra.

Acciones recomendadas

Se recomiendan las acciones siguientes (enumeradas en orden de probabilidad).

Accion

Informacion

Inspeccione todo el cableado interno del manipula-
dor, especialmente todos los cables desconecta-
dos, conectados con otro encaminamiento o reuni-
dos en un haz durante los ultimos trabajos de repa-
racion.

Monte de nuevo los cables de la
forma detallada en el manual de
producto del robot.

2 |Inspeccione todos los conectores de los cables
para asegurarse de que estén bien conectados y
apretados.
3 |Inspeccione el aislamiento de todos los cables para |Sustituya los cables defectuosos

detectar posibles dafos.

de la forma detallada en el manual
de producto del robot.
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3.9 Problema al mover el robot

3.9 Problema al mover el robot

Descripcion

Es posible poner en marcha el sistema pero el joystick del FlexPendant no funciona.

Consecuencias
No se posible mover el robot manualmente.

Causas posibles

Este sintoma puede deberse a las causas siguientes (enumeradas en orden de

probabilidad):
- Eljoystick esta defectuoso.
« Es posible que el joystick esté inclinado.

Acciones recomendadas

Se recomiendan las acciones siguientes (enumeradas en orden de probabilidad).

Accioén

Informacion

1 |Asegurese de que el controlador esta en modo
manual.

La forma de cambiar el modo de fun-
cionamiento se describe en Manual
del operador - IRC5 con FlexPendant.

2 |Asegurese de que el FlexPendant esté conecta-
do correctamente al médulo de control.

3 |Restablezca el FlexPendant.

Pulse el botén de restablecimiento
situado en la parte posterior del
FlexPendant.

H Nota

El pulsador de restablecimiento per-
mite restablecer el FlexPendant, pero
no el sistema que funciona dentro del
controlador.
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3.10 Fallo de regrabacion de firmware

3.10 Fallo de regrabacion de firmware

Descripcion
Al regrabar el firmware, es posible que el proceso automatico falle.

Consecuencias
El proceso de regrabacion automatico se ha interrumpido y el sistema se detiene.

Causas posibles

Este fallo se produce normalmente debido a la incompatibilidad entre el hardware
y el software.

Consecuencias
Se recomiendan las acciones siguientes (enumeradas en orden de probabilidad).

Accioén Informacion

1 | Consulte el registro de eventos para encontrar | Los registros también estan disponi-
un mensaje que indica qué unidad ha fallado. |bles a través de RobotStudio.

o | ¢Ha sustituido recientemente la unidad perti-
nente?

En caso afirmativo, asegurese de que las ver-
siones de las unidades anterior y nueva sean
idénticas.

Si NO es asi, compruebe las versiones del
software.

3 | ¢Ha sustituido recientemente RobotWare?
En caso afirmativo, asegurese de que las ver-
siones de las unidades anterior y nueva sean
idénticas.

iDe lo contrario, realice los pasos siguientes!

4 |Pida a su representante local de ABB una
versioén de firmware que sea compatible con
su combinacién de hardware y software.
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3.11 Exactitud de trayectoria poco uniforme

Descripcion

La trayectoria del punto central de la herramienta del robot no es uniforme. Varia
cada cierto tiempo y en ocasiones trae consigo ruido producido por los rodamientos,
las cajas reductoras u otros puntos.

Consecuencias

No es posible continuar con la produccion.

Causas posibles

Este sintoma puede deberse a las causas siguientes (enumeradas en orden de
probabilidad):

Robot no calibrado correctamente.

Punto central de la herramienta del robot definido incorrectamente.

Barra paralela dafiada (sdlo se aplica a los robots que cuentan con barras

paralelas).

Dafios en la unién mecanica entre un motor y la caja reductora. Con
frecuencia, esto hace que se genere ruido desde el motor dafiado.

Rodamientos dafiados o desgastados (especialmente si los problemas de
uniformidad de la trayectoria van asociados a chasquidos o chirridos
provenientes de uno o varios rodamientos).

Es posible que tenga conectado un tipo de robot incorrecto al controlador.

Es posible que los frenos no se liberen correctamente.

Acciones recomendadas

Para poder solucionar estos sintomas, se recomiendan las acciones siguientes
(enumeradas en orden de probabilidad):

Accion

Informacién/figura

Asegurese de que la herramienta y el
objeto de trabajo del robot estén defini-
dos correctamente.

La forma de definirlos se detalla en Manual
del operador - IRC5 con FlexPendant.

Compruebe las posiciones de los cuenta-
rrevoluciones.

Actualice en caso necesario.

En caso necesario, recalibre los ejes del
robot.

La forma de calibrar el robot se detalla en
Manual del operador - IRC5 con FlexPen-
dant.

Busque el rodamiento defectuoso siguien-
do el origen del ruido.

Sustituya el rodamiento defectuoso de la
forma especificada en el manual de producto
del robot.

Busque el motor defectuoso siguiendo
el origen del ruido.

Estudie la trayectoria del TCP del robot
para establecer qué eje, y por tanto qué
motor, puede presentar la averia.

Sustituya el motor o la caja reductora defec-
tuosos de la forma especificada en el manual
de producto del robot.

Continua en la pagina siguiente
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3.11 Exactitud de trayectoria poco uniform

Continuacio

e

n

Accion Informacioén/figura

con barras paralelas). del robot.

6 |Compruebe el estado de la barra paralela | Sustituya la barra paralela defectuosa de la
(sélo se aplica a los robots que cuentan |forma especificada en el manual de producto

7 |Asegurese de que el tipo de robot correc-
to esté conectado, como se especifica
en los archivos de configuracion.

funcionen adecuadamente. Problema al liberar los frenos del robot en
la pagina 60.

8 |Asegurese de que los frenos del robot |Siga los pasos que se detallan en la seccién
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3.12 Manchas de aceite y grasa en los motores y las cajas reductoras.

3.12 Manchas de aceite y grasa en los motores y las cajas reductoras.

Descripcion

El area que rodea al motor o a la caja reductora presenta restos de fugas de aceite.
Puede ocurrir en la base, muy cerca de la superficie de contacto, o en el extremo
inferior del motor, en el resolver.

Consecuencias

Aparte del aspecto sucio, en algunos casos no hay consecuencias graves si la
fuga de aceite es muy pequefia. Sin embargo, en algunos casos el aceite fugado
lubrica el freno del motor, haciendo que el manipulador se precipite al apagarlo.

Causas posibles

Acciones recomendadas
Para poder solucionar estos sintomas, se recomiendan las acciones siguientes
(enumeradas en orden de probabilidad):

Este sintoma puede deberse a las causas siguientes (enumeradas en orden de
probabilidad):

Retén con fugas entre la caja reductora y el motor.

Caja reductora demasiado llena de aceite.

Aceite de la caja reductora demasiado caliente.

Accioén

Informacion

@ iCUIDADO!

Antes de acercarse al componente potencialmente
caliente del robot, respete la informacion de segu-
ridad de la seccion CUIDADO: jLas piezas calien-
tes pueden causar quemaduras! en la pagina 26.

Inspeccione todos los retenes y juntas situados
entre el motor y la caja reductora. Los distintos
modelos de manipulador utilizan retenes de tipos
diferentes.

Sustituya los retenes y juntas dafna-
dos, como se especifica en el ma-
nual de producto del robot.

Compruebe el nivel de aceite de la caja reductora.

El nivel correcto del aceite se espe-
cifica en el manual de producto del
robot.

El exceso de temperatura del aceite de la caja re-
ductora puede deberse a:
+ Calidad del aceite o nivel de aceite incorrec-
tos.

« Elciclo de trabajo del robot hace un uso
excesivo de un eje determinado. Investigue
si es posible programar "periodos de enfria-
miento" reducidos como parte de la aplica-
cion.

« Sobrepresion creada dentro de la caja reduc-
tora.

Compruebe qué nivel y tipo de
aceite se recomiendan en el ma-
nual de producto del robot.

Los manipuladores que realizan
ciclos de trabajo muy concretos
que los someten a un trabajo muy
intenso pueden utilizar tapones de
aceite ventilados. No se incluyen
en los manipuladores para trabajos
normales, pero puede adquirirlos
a través de su representante local
de ABB.
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3 Solucién de problemas por sintomas de fallo

3.13 Ruidos mecanicos

3.13 Ruidos mecanicos

Descripcion
Durante el funcionamiento, no debe escucharse ninguin ruido mecanico proveniente
de los motores, las cajas reductoras, los rodamientos o elementos similares. Con
frecuencia, los rodamientos dafiados emiten chirridos, ruidos de raspado y
chasquidos cuando estan a punto de averiarse.

Consecuencias
Los dafios en los rodamientos hacen que la exactitud de la trayectoria no sea
uniforme y, en casos graves, es posible que la articulacion quede totalmente
bloqueada.

Causas posibles

Este sintoma puede deberse a las causas siguientes (enumeradas en orden de
probabilidad):

+ Rodamientos desgastados.
» Penetracion de contaminacion entre los anillos del rodamiento.
« Pérdida de lubricacion de los rodamientos.

Si el ruido proviene de una caja reductora, también es posible que ocurra lo
siguiente:

« Sobrecalentamiento.

Acciones recomendadas
Se recomiendan las acciones siguientes (enumeradas en orden de probabilidad).

Accioén Informacion

1
@ iCUIDADO!

Antes de acercarse al componente potencial-
mente caliente del robot, respete la informa-
cioén de seguridad de la seccion CUIDADO:
iLas piezas calientes pueden causar quema-
duras! en la pagina 26.

2 |Determine qué rodamiento emite el ruido.

Asegurese de que el rodamiento tenga una
lubricacion suficiente.

Como se especifica en el manual de
producto del robot.

Si es posible, retire la articulaciéon y mida la
separacion.

Como se especifica en el manual de
producto del robot.

No debe reemplazar individualmente los ro-
damientos del interior del motor, sino la tota-
lidad del motor.

Sustituya los motores defectuosos de la
forma especificada en el manual de pro-
ducto el robot.

Asegurese de que los rodamientos estén
montados correctamente.

Consulte también el manual de producto
del robot para obtener instrucciones ge-
nerales para el manejo de los rodamien-
tos.

Continua en la pagina siguiente
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3 Solucidén de problemas por sintomas de fallo

3.13 Ruidos mecanicos

Continuacion
Accion Informacion
El exceso de temperatura del aceite de la |Compruebe qué nivel y tipo de aceite se
caja reductora puede deberse a: recomiendan en el manual de producto
« Calidad del aceite o nivel de aceite |del robot.
incorrectos. Los manipuladores que realizan ciclos
» Elciclo de trabajo del robot hace un |de trabajo muy concretos que los some-
uso excesivo de un eje determinado. |ten a un trabajo muy intenso pueden uti-
Investigue si es posible programar |lizar tapones de aceite ventilados. No se
"periodos de enfriamiento” reducidos |incluyen en los manipuladores para tra-
como parte de la aplicacion. bajos normales, pero puede adquirirlos
- Sobrepresion creada dentro de la caja |2 través de su representante local de
reductora. ABB.
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3 Solucién de problemas por sintomas de fallo

3.14 El manipulador se precipita al desconectar la alimentacion

3.14 El manipulador se precipita al desconectar la alimentacién

Descripcion
El manipulador funciona correctamente mientras el estado Motores ON esta
activado, pero al pasar a Motores OFF, se cae por su propio peso.
El freno de retencidn que esté integrado en cada motor no puede sostener el peso
del brazo del manipulador.

Consecuencias
Este problema puede causar lesiones graves o incluso la muerte del personal que
trabaja en el area, o bien dafios graves en el manipulador y/o el equipo circundante.

Causas posibles

Este sintoma puede deberse a las causas siguientes (enumeradas en orden de
probabilidad):

* Freno defectuoso.
« Alimentacién defectuosa al freno.

Acciones recomendadas
Se recomiendan las acciones siguientes (enumeradas en orden de probabilidad).

Accion Informacion

1 |Determine qué motores hacen que el robot
se caiga.

2 |Compruebe la alimentacion del freno del

motor que causa la caida durante el estado
Motores OFF.

Consulte también los diagramas de circui-
tos de los manuales de producto del robot
y del controlador .

Retire el resolver del motor para comprobar
si aparecen signos de fugas de aceite.

Si se detecta una averia, es necesario
reemplazar el motor como una unidad
completa, de la forma detallada en el ma-
nual de producto del robot.

Retire el motor de la caja reductora para
inspeccionarlo desde el lado de impulsion.

Si se detecta una averia, es necesario
reemplazar el motor como una unidad
completa, de la forma detallada en el ma-
nual de producto del robot.
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3 Solucidén de problemas por sintomas de fallo

3.15 Problema al liberar los frenos del robot

3.15 Problema al liberar los frenos del robot

Descripcion
Aliniciar el funcionamiento del robot o mover el robot, los frenos internos del robot
deben liberarse para permitir el movimiento.

Consecuencias
Si los frenos no se liberan, no es posible ningiin movimiento del robot y pueden
aparecer varios mensajes en el registro de errores.

Causas posibles
Este sintoma puede deberse a las causas siguientes (enumeradas en orden de
probabilidad):

- El contactor de frenos (K44) no funciona correctamente.
« El sistema no pasa correctamente al estado Motores ON.
» Freno defectuoso en el eje del robot.

« Falta la tension de alimentacion de 24 V de frenos.

K44
K43
K42
di °
I =
-
A =
. &
Kat R b ]
— ] ]

en1000000051

Continua en la pagina siguiente
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3 Solucién de problemas por sintomas de fallo

Acciones recomendadas

3.15 Problema al liberar los frenos del robot

Continuacion

En esta seccion se detalla qué pasos deben realizarse si los frenos del robot no

se liberan.

Accidén

Informacion

Asegurese de que el contactor de frenos esté
activado.

Debe escucharse un 'tic', o puede
incluso medir la resistencia entre
los contactos auxiliares de la parte
superior del contactor.

Asegurese de que los contactores de funciona-
miento (K42 y K43) estén activados. jRECUERDE
que es necesario que estén activados ambos
contactores, no sélo uno!

Debe escucharse un 'tic', o puede
incluso medir la resistencia entre
los contactos auxiliares de la parte
superior del contactor.

Utilice los pulsadores del robot para poner a
prueba los frenos.

Si sélo uno de los frenos funciona incorrectamen-
te, es posible que el freno instalado esté defectuo-
so y que deba reemplazarlo.

Si ninguno de los frenos funciona, es probable

que no esta disponible la alimentacion de 24 V
de los frenos.

La ubicacion de los pulsadores va-
ria en funcién del modelo de robot.
jConsulte el manual de producto
del robot!

Compruebe la alimentacion del médulo de accio-
namiento para asegurarse de que la tensién de
24V de los frenos sea correcta.

Existen varios fallos diferentes del sistema que

pueden hacer que los frenos permanezcan activa-
dos. En estos casos, los mensajes del registro de
eventos le proporcionaran informacion adicional.

Los mensajes del registro de even-
tos también estan disponibles a
través de RobotStudio.
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3 Solucidén de problemas por sintomas de fallo

3.16 Errores intermitentes

3.16 Errores intermitentes

Descripcion

Durante el funcionamiento, los errores y averias pueden producirse de una forma
aparentemente aleatoria.

Consecuencias

El funcionamiento se interrumpe y, ocasionalmente, se muestran mensajes en el
registro de eventos que no parecen estar relacionados con ninguna averia real

del sistema. Este tipo de problema afecta en ocasiones a las cadenas de paro de
emergencia o de habilitacion respectivamente y en ocasiones pueden resultar muy
dificiles de aclarar.

Causas probables

Estos errores pueden producirse en cualquier parte del sistema de robot y pueden
deberse a:

Interferencias externas
Interferencias internas

Conexiones sueltas o uniones secas, por ejemplo conexiones incorrectas

de los apantallamientos de los cables

Fendmenos térmicos, por ejemplo grandes variaciones de temperatura en

el centro de produccion

Acciones recomendadas

Para poder solucionar estos sintomas, se recomiendan las acciones siguientes
(enumeradas en orden de probabilidad):

Accion

Informacion/figura

Compruebe todos los cables, especialmente en las
cadenas de paro de emergencia y habilitacion. Ase-
gurese de que todos los conectores estén conecta-
dos correctamente.

Compruebe si los LEDs indicadores indican cualquier
averia que podria ayudar a esclarecer el problema.

El significado de todos los
LEDs indicadores se especifica
en la seccién Indicaciones en
la pagina 79.

Compruebe los mensajes del registro de eventos.
En ocasiones, algunas combinaciones concretas de
errores son intermitentes.

Los mensajes del registro de
eventos pueden consultarse a
través del FlexPendant o con
RobotStudio.

Compruebe el comportamiento del robot y otras si-
tuaciones cada vez que se produce ese tipo de error.

Si es posible, mantenga regis-
tradas las averias en un regis-
tro o un medio similar.

Compruebe si cualquier situacion del entorno de
trabajo del robot cambia también periédicamente,
por ejemplo en caso de interferencias de equipos
eléctricos que sdlo se usan cada cierto tiempo.

Investigue si las condiciones ambientales (como la
temperatura ambiente, la humedad, etc.) tienen algo
que ver con la averia.

Si es posible, mantenga regis-
tradas las averias en un regis-
tro o un medio similar.
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4 Resolucion de problemas por unidades

4.1 Resolucidn de problemas del FlexPendant

4 Resolucion de problemas por unidades

4.1 Resolucion de problemas del FlexPendant

Generalidades

El FlexPendant se comunica a través de la tarjeta de panel con el ordenador
principal del médulo de control. El FlexPendant esta conectado fisicamente a la
tarjeta de panel mediante un cable que incorpora una alimentacion de +24 V y dos
cadenas de dispositivo de habilitacién y de paro de emergencia.

Procedimiento

El procedimiento siguiente detalla qué debe hacer si el FlexPendant no funciona
correctamente.

Accion

Informacién/figura

Si el FlexPendant esta completamente “muer-
to”, siga los pasos detallados en la seccién
Problema al poner en marcha el FlexPendant
en la pagina 49.

Si el FlexPendant se pone en marcha pero no
funciona correctamente, siga los pasos detalla-
dos en la seccion Problema al conectar el
FlexPendant al controlador en la pagina 50.

Si el FlexPendant se pone en marcha, parece
funcionar pero muestra mensajes de evento
erraticos, siga los pasos detallados en la sec-
cién Mensajes de evento erraticos en el Flex-
Pendant en la pagina 51.

Compruebe las conexiones y la integridad de
los cables.

Compruebe la alimentacién de 24 V.

Lea el mensaje del registro de eventos de error
y siga las instrucciones de las referencias.
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4 Resolucion de problemas por unidades

4.2 Resolucién de problemas de comunicaciones

4.2 Resolucion de problemas de comunicaciones

Descripcion general
En esta seccion se detalla cdmo resolver los problemas de comunicaciones de
datos de los médulos de control y accionamiento.

Procedimiento de resolucion de problemas
A la hora de resolver los problemas de comunicaciones, siga el procedimiento
general detallado a continuacion:

Accion Informacion/figuras

1 |Cables defectuosos (por ejemplo, las senales de envio
y recepcién estan intercambiadas).

2 |Velocidades de transferencia (numero de baudios).

3 |Tamanos de datos mal configurados
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4 Resolucion de problemas por unidades

4.3 Solucidn de problemas de los buses de campo y las unidades de E/S

4.3 Solucion de problemas de los buses de campo y las unidades de E/S

Dénde encontrar mas informacion
La informacidn acerca de cdmo solucionar problemas de los buses de campo y
las unidades de E/S se encuentra en el manual del bus de campo o la unidad de
E/S correspondiente.
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4 Resolucion de problemas por unidades

4.4.1 Solucion de problemas de DSQC 604

4.4 Resolucion de problemas de alimentacion

4.4.1 Solucion de problemas de DSQC 604

Equipo de prueba necesario
Equipo necesario para la solucién de problemas:

+  Ohmimetro

« Carga resistiva (por ejemplo en el ordenador principal DSQC 639, en

+24V_PC)
+ Voltimetro

Preparativos

Accion

Nota

1 |Busque errores y avisos en el FlexPendant.

Procedimiento de solucion de problemas, DSQC 604
La tabla de solucion de problemas ha sido concebida para usarla como un conjunto
detallado de instrucciones, conjuntamente con el diagrama de flujo de solucion

de problemas. Consulte Diagrama de flujo de solucion de problemas, DSQC 604

en la pdagina 69.
Prueba Nota Accion

1 |Compruebe el LED |EILED indicador esta Si el LED presenta el color VERDE,
indicador de la unidad | identificado como DCOK. | la fuente de alimentacion debe funcio-

DSQC 604.

nar correctamente.

Si el LED esta PARPADEANDO EN
VERDE, es posible que las salidas
de CC no estén conectadas a ningu-
na unidad o que exista un cortocircui-
to en una salida. Continte en el paso
2

Si el LED esta APAGADO, o bien la
fuente de alimentacion esta defectuo-
sa o su tension de entrada es insufi-
ciente. Continue en el paso 4.

2 |Compruebe las cone-
xiones entre las sali-
das de CCy las unida-
des conectadas.

Asegurese de que la
fuente de alimentacion
esté conectada a sus
unidades correctas.

Se requiere una carga
minima de 0,5-1 A en al
menos una salida de CC
para que la unidad 604
funcione correctamente.

Si las conexiones se encuentran en
buen estado, continte en el paso 3.

Si las conexiones estan defectuosas
o la fuente de alimentacion no esta
conectada a ninguna unidad, repare
las conexiones o conecte las unida-
des. Compruebe que el fallo haya si-
do eliminado y repita estas indicacio-
nes en caso necesario.

Continua en la pagina siguiente
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4 Resolucion de problemas por unidades

4.4.1 Solucion de problemas de DSQC 604

Continuacion

Prueba

Nota

Accion

Compruebe si hay
cortocircuitos en las
salidas de CC.

Compruebe las dos sali-
das de CC de la unidad
DSQC 604 y las entradas
de las unidades circun-
dantes.

Mida la resistencia entre
los pines de tensién y la
masa. La resistencia NO
debe ser cero.

Las salidas de CC se
muestran en el diagrama
de circuitos de Manual
del producto - IRC5.

Si no encuentra ningun cortocircuito,
continde en el paso 4.

Si encuentra algun cortocircuito en
la unidad DSQC 604, continue en el
paso 10.

Si encuentra un cortocircuito en
cualquiera de las unidades circundan-
tes, corrija la situacién en la unidad.
Compruebe que el fallo haya sido
eliminado y repita estas indicaciones
en caso necesario.

Desconecte una sali-
da de CC cada vez y
mida su tension.

Asegurese de que haya
al menos una unidad co-
nectada en todo momen-
to. Se requiere una carga
minima de 0,5-1 A en al
menos una salida para
que la unidad 604 funcio-
ne correctamente.

Mida la tensién con un
voltimetro. La tensién de-
be ser: +24 V < U < +27
V.

Las salidas de CC se
muestran en el diagrama
de circuitos de Manual
del producto - IRC5.

Si detecta la tension correcta en to-
das las salidas y el LED DCOK pre-
senta el color verde, quiere decir que
la fuente de alimentacién funciona
correctamente.

Si detecta la tension correcta en to-
das las salidas y el LED DCOK esta
apagado, la fuente de alimentacion
se considera defectuosa pero no es
necesario reemplazarla al instante.

Si no se detecta tension o ésta es
incorrecta, continue en el paso 5.

Mida la tension de
entrada de la unidad
604.

Mida la tension con un
voltimetro. La tension de-
be ser: 172 <U <276 V.

La entrada de CA se
muestra en el diagrama
de circuitos de Manual
del producto - IRC5.

Si la tension de entrada es correcta,
continde en el paso 10.

Si no se detecta tension de entrada
o ésta es incorrecta, continte en el
paso 6.

Compruebe los inte-
rruptores Q1-2.

Asegurese de que estén
cerrados.

Su ubicacién fisica se
muestra en el diagrama
de circuitos de Manual
del producto - IRC5.

Si los interruptores estan cerrados,
continde en el paso 7.

Si los interruptores estan abiertos,
ciérrelos. Compruebe que el fallo
haya sido eliminado y repita estas
indicaciones en caso necesario.

Compruebe el fusible
principal F2 y el fusi-
ble opcional F6 si se
usa.

Asegurese de que estén
abiertos.

Su ubicacion fisica se
muestra en el diagrama
de circuitos de Manual
del producto - IRC5.

Si los fusibles estan abiertos, conti-
nue en el paso 8.

Si los fusibles estan cerrados, abra-
los. Compruebe que el fallo haya sido
eliminado y repita estas indicaciones
en caso necesario.

Asegurese de que la
tension de entrada al
armario sea la correc-
ta para ese armario
en concreto.

Si la tensién de entrada es correcta,
continde en el paso 9.

Si la tension de entrada es incorrecta,
ajustela. Compruebe que el fallo haya
sido eliminado y repita estas indica-
ciones en caso necesario.

Continua en la pagina siguiente
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4 Resolucion de problemas por unidades

4.4.1 Solucion de problemas de DSQC 604

Continuacion

Prueba

Nota

Accidén

bles.

9 |Compruebe los ca-

Asegurese de que los ca-
bles estén conectados
correctamente y que no
estén defectuosos.

Si los cables estan en buen estado,
es probable que el problema se deba
al transformador T1 o al filtro de en-
trada. Intente poner en funcionamien-
to la alimentacién. Compruebe que
el fallo haya sido eliminado y repita
estas indicaciones en caso necesa-
rio.

Si encuentra cables desconectados
o defectuosos, conéctelos o repare-
los. Compruebe que el fallo haya sido
eliminado y repita estas indicaciones
en caso necesario.

Continua en la pagina siguiente
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4 Resolucion de problemas por unidades
4.4.1 Solucion de problemas de DSQC 604

Continuacion
Diagrama de flujo de solucion de problemas, DSQC 604
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4 Resolucion de problemas por unidades

4.4.2 Solucion de problemas, DSQC 661

4.4.2 Solucion de problemas, DSQC 661

Equipo de prueba necesario

Equipo necesario para la solucién de problemas:

«  Ohmimetro

« Carga resistiva (por ejemplo en el ordenador principal DSQC 639, en

+24V_PC)
« Voltimetro

Preparativos

Accion

1 |Busque errores y avisos en el FlexPendant.

2 |Asegurese de que la fuente de alimentacién del sistema de control se encuentre en
el modo de funcionamiento.

Para ello, espere 30 segundos tras el encendido.

Procedimiento de solucion de problemas de DSQC 661
La tabla de solucion de problemas ha sido concebida para usarla como un conjunto
detallado de instrucciones, conjuntamente con el diagrama de flujo de solucién
de problemas. Consulte Diagrama de flujo de solucion de problemas, DSQC 661

en la pagina 73.

Prueba

Nota

Accion

1 |Compruebe el LED
indicador de la unidad
DSQC 661.

El LED indicador esta identi-
ficado como DCOK.

Si el LED presenta el color VER-
DE, la unidad 661 debe funcionar
correctamente.

Si el LED esta PARPADEANDO
EN VERDE, es posible que la sali-
da de CC no esté conectada a
ninguna unidad (carga) o que
exista un cortocircuito en la sali-
da. Continue en el paso 2.

Si el LED esta APAGADO, o bien
la unidad 661 esta defectuosa o
su tensidn de entrada es insufi-
ciente. Continue en el paso 4.

2 |Compruebe la cone-
Xion entre la salida de
CC y la unidad conec-
tada.

Asegurese de que la fuente
de alimentacién esté conec-
tada a la unidad DSQC 662.

Se requiere una carga mini-
made 0,5-1 A enlasalidade
CC para que la unidad 661
funcione correctamente.

Si la conexion se encuentra en
buen estado, continte en el paso
3.

Si la conexidn esta defectuosa o
la fuente de alimentacion no esta
conectada ala unidad DSQC 662,
repare la conexion o conéctela.
Compruebe que el fallo haya sido
eliminado y repita estas indicacio-
nes en caso necesario.

Continua en la pagina siguiente
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4 Resolucion de

problemas por unidades

4.4.2 Solucion de problemas, DSQC 661

Continuacion

Prueba

Nota

Accidén

Compruebe si hay al-
gun cortocircuito en
la salida de CC.

Compruebe la salida de CC
de la unidad DSQC 661 y la
entrada de la unidad DSQC
662.

Mida la resistencia entre los
pines de tension y la masa.

La resistencia NO debe ser

cero.

La salida de CC se muestra
en el diagrama de circuitos
de Manual del produc-

to - IRC5.

Si no encuentra ningun cortocir-
cuito, contintie en el paso 4.

Si encuentra algun cortocircuito
en la unidad DSQC 661, continte
en el paso 10.

Si encuentra un cortocircuito en
la unidad DSQC 662, corrija la si-
tuacién en la unidad. Compruebe
que el fallo haya sido eliminado y
repita estas indicaciones en caso
necesario.

Mida la tension de CC
mientras la salida es-
ta conectada a la uni-
dad DSQC 662 0 a
otra carga.

La unidad DSQC 661 requie-
re una carga minima de 0,5
-1 A para suministrar +24 V.

Mida la tensién con un volti-
metro. La tension debe ser:
+24V <U < +27 V.

La salida de CC se muestra
en el diagrama de circuitos
de Manual del produc-

to - IRC5.

Si detecta la tensidn correcta y el
LED DCOK presenta el color ver-
de, quiere decir que la fuente de
alimentacion funciona correcta-
mente.

Si detecta la tension correcta y el
LED DCOK esta apagado, la
fuente de alimentacion se consi-
dera defectuosa pero no es nece-
sario reemplazarla al instante.

Si no se detecta tension o ésta es
incorrecta, continue en el paso 5.

Mida la tension de
entrada de la unidad
661.

Mida la tensién con un volti-
metro. La tension debe ser:
172 <U < 276 V.

La entrada de CA se muestra
en el diagrama de circuitos
de Manual del produc-

to - IRCS5.

Si la tensién de entrada es correc-
ta, continue en el paso 10.

Si no se detecta tension de entra-
da o ésta es incorrecta, contintie
en el paso 6.

Compruebe los inte-
rruptores Q1-2.

Asegurese de que estén ce-
rrados.

Su ubicacién fisica se mues-
tra en el diagrama de circui-
tos de Manual del produc-
to - IRC5.

Si los interruptores estan cerra-
dos, continue en el paso 7.

Si los interruptores estan abiertos,
ciérrelos. Compruebe que el fallo
haya sido eliminado y repita estas
indicaciones en caso necesario.

Compruebe el fusible
principal F2 y el fusi-
ble opcional F6 si se
usa.

Asegurese de que estén
abiertos.

Su ubicacién fisica se mues-
tra en el diagrama de circui-
tos de Manual del produc-
to - IRCS5.

Si los fusibles estan abiertos,
continde en el paso 8.

Si los fusibles estan cerrados,
abralos. Compruebe que el fallo
haya sido eliminado y repita estas
indicaciones en caso necesario.

Asegurese de que la
tension de entrada al
armario sea la correc-
ta para ese armario
en concreto.

Si la tension de entrada es correc-
ta, continte en el paso 9.

Si la tension de entrada es inco-
rrecta, ajustela. Compruebe que
el fallo haya sido eliminado y repi-
ta estas indicaciones en caso ne-
cesario.
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4 Resolucion de problemas por unidades

4.4.2 Solucion de problemas, DSQC 661

Continuacion

Prueba

Nota

Accioén

bles.

9 |Compruebe los ca-

Asegurese de que los cables
estén conectados correcta-

mente y que no estén defec-
tuosos.

Si los cables estan en buen esta-
do, es probable que el problema
se deba al transformador T1 o al
filtro de entrada. Intente poner en
funcionamiento la alimentacién.
Compruebe que el fallo haya sido
eliminado y repita estas indicacio-
nes en caso necesario.

Si encuentra cables desconecta-
dos o defectuosos, conéctelos o
reparelos. Compruebe que el fallo
haya sido eliminado y repita estas
indicaciones en caso necesario.

10 |Sila unidad 661 pue-
de estar defectuosa,
sustituyala y verifique
que el fallo haya que-
dado solucionado.

La forma de sustituir la uni-
dad se detalla en Manual del
producto - IRC5.
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4 Resolucion de problemas por unidades

4.4.2 Solucion de problemas, DSQC 661

Continuacion
Diagrama de flujo de solucion de problemas, DSQC 661
1.DC OK LED
DSCQC 661 l 1
PARZESIIED/ENTE APAGADO — | VERDE
Conexiones Nivel CC
i incorrectas 2. Comprobar - correcto
Corrgglr . conexiones de —| 4. Medir salida CC
conexiones salida >
Conexiones No I.']ay, .
correctas cortocircuito Nivel CC
incorrecto
Cortocircuito en
idades 3. Comprobear si ha
Reparar il Probe v Cortocircuito en
cortocircuito CO”OSC;r"Cd“::S en salidas
Interruptores Nivel CA Nivel CA
7. Comprobar cerrados 6. Comprobar incorrecto 5. Medir entrada correcto
fusibles F2 (F6) interruptores Q1-2 CA
Fusibles Fusibles
cerrados abiertos Interruptores
abiertos
. Cerrar
ZEE’;E: 8. Medir CAa interruptores
armario Q1-2
CA
correcto CA
1_ incorrecto
Comz-robar Ajustar entrada 10. Sustituir DSQC
cables de CA 661
Cables
Cables correctos
defectuosos| —l
Unidad de
Causaasre"r?:b'e de alimentacion
Reparar - :
cables transformador T1 o funciona
filtro correctamente
xx1200001313
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4 Resolucion de problemas por unidades

4.4.3 Solucion de problemas, DSQC 662

4.4.3 Solucion de problemas, DSQC 662

Equipo de prueba necesario
Equipo necesario para la solucién de problemas:
+  Ohmimetro

« Carga resistiva (por ejemplo en el ordenador principal DSQC 639, en

+24V_PC)
« Voltimetro

Preparativos

Accion

Nota

1 |Busque errores y avisos en el FlexPendant.

2 |Asegurese de que la tarjeta de distribucion de ali-
mentacién se encuentre en el modo de funciona-
miento.

Para ello, espere 1 minuto tras el encendido.

Al cortar la alimentaciéon de CA,
el LED indicador (LED Status) de
la unidad DSQC 662 cambia al
color rojo y se mantiene en rojo
hasta que se vacie el UltraCAP.
Esta operacion puede requerir un
largo tiempo y es completamente
normal. No significa que haya
ningun problema en la unidad
662.
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4 Resolucion de problemas por unidades
4.4.3 Solucion de problemas, DSQC 662

Continuacion

Procedimiento de solucion de problemas de DSQC 662
La tabla de solucidn de problemas ha sido concebida para usarla como un conjunto
detallado de instrucciones, conjuntamente con el diagrama de flujo de solucion
de problemas. Consulte Diagrama de flujo de solucion de problemas, DSQC 662
en la pdgina 77.

Prueba Nota Accion

1 |Compruebe el LED |EILED indicador esta identi- |Si el LED presenta el color VER-
indicador de la uni- |ficado como LED Status. DE, la unidad 662 debe funcionar
dad DSQC 662. correctamente.

Si el LED estda PARPADEANDO
EN VERDE, quiere decir que se
ha producido un error de comuni-
cacion USB. Continue en el paso
2

Si el LED esta ROJO, la tension
de entrada o salida es insuficiente
y/o la sefal l6gica ACOK_N tiene
el nivel alto. Continue en el paso
4,

Si el LED esta PARPADEANDO
EN VERDE, una o varias salidas
de CC presentan un nivel de ten-
sioén por debajo del especificado.
Asegurese de que los cables es-
tén conectados correctamente a
sus unidades correspondientes.
Continue en el paso 4.

Si el LED esta PARPADEANDO
EN VERDE Y ROJO, quiere decir
que se ha producido un error de
actualizacion de firmware. Esto
no deberia ocurrir durante el mo-
do de funcionamiento; contintie
en el paso 6.

Si el LED esta APAGADO, o bien
la unidad 662 esta defectuosa o
su tensién de entrada es insufi-
ciente. Contintie en el paso 4.

2 |Compruebe la cone- Si la conexién parece encontrarse
xion USB en ambos en buen estado, continte en el
extremos. paso 6.

Si existe algun problema con la
conexidn, continue en el paso 3.

3 |Intente corregir la co-| Asegurese de que el cable |Sila comunicacion se recupera,
municacion entre la |USB esté conectado correc-| compruebe que el fallo haya sido
fuente de alimenta- |tamente en ambos extremos. |eliminado y repita estas indicacio-

cién y el ordenador, nes en caso necesario.

reconectando el ca- Si no consigue restablecer la co-

ble. municacién, continte en el paso
6.
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4 Resolucion de problemas por unidades

4.4.3 Solucion de problemas, DSQC 662

Continuacion

Prueba

Nota

Accidén

Desconecte una sali-
da de CC cadavezy
mida su tensién.

Asegurese de que haya al
menos una unidad conecta-
da en todo momento. Se re-
quiere una carga minima de
0,5-1 A en al menos una sali-
da para que la unidad 662
funcione correctamente.

Mida la tensién con un volti-
metro. La tension debe ser:
+24 V < U < +27 V.

Las salidas de CC se mues-
tran en el diagrama de circui-
tos de Manual del produc-
to - IRC5.

Si detecta la tension correcta en
todas las salidas y el LED Status
presenta el color verde, quiere
decir que la fuente de alimenta-
cion funciona correctamente.

Si detecta la tension correcta en
todas las salidas y el LED Status
NO presenta el color verde, la
fuente de alimentacion se conside-
ra defectuosa pero no es necesa-
rio reemplazarla al instante.

Si no se detecta tension o ésta es
incorrecta, continte en el paso 5.

Mida la tension de
entrada de la unidad
662 y la senal
ACOK_N.

Mida la tensién con un volti-
metro. La tensidn de entrada
debeser:24<U<27Vy
ACOK_N debe ser0 V.

Asegurese de que los conec-
tores X1y X2 estén conecta-
dos correctamente a ambos
extremos.

La entrada de CC X1 y el co-
nector X2 de ACOK_N se
muestran en el diagrama de
circuitos de Manual del pro-
ducto - IRC5.

Si la tension de entrada es correc-
ta, continue en el paso 6.

Si no se detecta tension de entra-
da o ésta es incorrecta, realice la
solucidn de problemas de la uni-
dad DSQC 661.

Si la unidad 662 pue-
de estar defectuosa,
sustituyala y verifique
que el fallo haya que-
dado solucionado.

La forma de sustituir la uni-
dad se detalla en Manual del
producto - IRCS5.
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4 Resolucion de problemas por unidades

4.4.3 Solucion de problemas, DSQC 662

Continuacion
Diagrama de flujo de solucion de problemas, DSQC 662
1.DC OK LED
DSCQC 662
VERDE ROJO-VERDE ROJO
PARPADEANTE PARPADEANTE APAGADO PARPADEANTE ROJO VERDE
Error de
comunicacion Salidas Entrada/salida
UsB Erorde bajas CC baja
actualizacion de
firmware
Conesxién 2. Comprobar 4. Medir Nivel CC correcto
correcta conexion USB  [—— salidas CC
No nestadol Nivel CC
conectado incorrecto
5. Medir entrad Yy
3. Corregir P 3 (I_;cer;/ rAaCa incorrectos
conexion correcto
24V
correctos
Problema
con USB
6. Sustituir
DSQC 662
Solucionar
problemas de
DSQC 661
Unidad de
alimentacion
funciona
correctamente
xx1200001314

3HAC020738-005 Revision: P

© Copyright 2005-2013 ABB. Reservados todos los derechos.

77




Esta pagina se ha dejado vacia intencionadamente



5 Descripciones e informacién general

5.1.1 LEDs del médulo de control

5 Descripciones e informacion general

5.1 Indicaciones

5.1.1 LEDs del moédulo de control

Generalidades
El médulo de control incorpora un conjunto de LEDs indicadores que ofrecen
informacién importante para la resolucién de problemas. Si no llega a encenderse
ningun LED al encender el sistema, siga las operaciones de resolucion de
problemas detalladas en la seccion Todos los LEDs del controlador estan apagados
en la pdgina 44
Todos los LEDs de las distintas unidades y su significado se describen en las
secciones siguientes.

Todas las unidades dotadas de LEDs se muestran en la figura siguiente:
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5 Descripciones e informacion general

5.1.1 LEDs del médulo de control

Continuacion

LEDs
Controlador de armario sencillo

C

0%
o000 0660000000 e O o850

en1000000039

Tarjeta Ethernet (cualquiera de las cuatro ranuras para tarjetas)
Unidad de ordenadores (DSQC 639)

Fuente de alimentacion de E/S del usuario (hasta tres unidades)

Fuente de alimentacién del médulo de control
Tarjeta de LEDs

m| o o0 w|>
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5 Descripciones e informacién general

5.1.1 LEDs del médulo de control

Continuacion
Modulo de control para el controlador de doble armario
E O C g
\ b=

-

F

en1000000035

B Tarjeta Ethernet (cualquiera de las cuatro ranuras para tarjetas)
C Unidad de ordenadores (DSQC 639)

D Fuente de alimentacion de E/S del usuario (hasta tres unidades)
E Fuente de alimentacién del médulo de control

F Tarjeta de LEDs
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5 Descripciones e informacion general

5.1.1 LEDs del médulo de control

Continuacion

Tarjeta Ethernet

La figura siguiente muestra los LEDs de la tarjeta de Ethernet:

DEOC 61

il

ETHERMET 1

il

—A

en0400000919

ETHERMET 3

LED de conector AXC2

LED de conector AXC3

LED de conector AXC4

Descripcion

Significado

LED de conec-
tor AXC2

Muestra el estado de la comunicacion de Ethernet entre el ordenador de
ejes 2 y la tarjeta de Ethernet.

VERDE apagado: Se ha seleccionado la velocidad de datos de 10 Mbps.
VERDE encendido: Se ha seleccionado la velocidad de datos de 100 Mbps.

AMARILLO parpadeante: Las dos unidades se comunican a través del canal
de Ethernet.

AMARILLO fijo: Se ha establecido un enlace de red local.
AMARILLO apagado: No se ha establecido un enlace de red local.

LED de conec-
tor AXC3

Muestra el estado de la comunicacion de Ethernet entre el ordenador de
ejes 3y la tarjeta de Ethernet

jConsulte la descripcion anterior!

LED de conec-
tor AXC4

Muestra el estado de la comunicacién de Ethernet entre el ordenador de
ejes 4 y la tarjeta de Ethernet

iConsulte la descripcién anterior!
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5 Descripciones e informacién general

5.1.1 LEDs del médulo de control

Continuacion

Alimentacion del Control Module
La figura siguiente muestra los LEDs de la fuente de alimentacidn del modulo de
control:

DSQC

A\_

\:\i%
O

B g

ErER

xx0400001073

DSQC 661

en1000000041
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5 Descripciones e informacion general

5.1.1 LEDs del médulo de control
Continuacion

DSQC 662

OO00 [m]m]
[m]m[m]
ros s Blls ]

en1000000042

‘A ‘Indicador DCOK

Descripcion Significado

Indicador DCOK | VERDE: Si todas las salidas de CC se encuentran por encima de los nive-
les minimos especificados.

APAGADO: Si una o varias de las salidas de CC se encuentran por debajo
del nivel minimo especificado.

Tarjeta de distribucion de alimentacion del Control Module

Descripcion Significado

Indicador DCOK | VERDE: Si la salida de CC se encuentra por encima del nivel minimo es-
pecificado.

APAGADO: Si la salida de CC se encuentra por debajo del nivel minimo
especificado.

Alimentacion de usuario
La figura siguiente muestra los LEDs del médulo de alimentacién de usuario:

Seoo

g

en1000000037

‘A ‘ Indicador DCOK
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5 Descripciones e informacién general

5.1.1 LEDs del médulo de control

Continuacion

Descripcion Significado

Indicador DCOK | VERDE: Si todas las salidas de CC se encuentran por encima de los nive-
les minimos especificados.

APAGADO: Si una o varias de las salidas de CC se encuentran por debajo
del nivel minimo especificado.

Unidad de ordenadores
La figura siguiente muestra los LEDs de la unidad de ordenadores:

O™ @ 5HEEEEY o
I | A @
LICOIOE] [ ey 3

NN
N
EEENEEEEEEEEEEEEEN

D oy P 7 &)
T m | p—
Def——— |¢ fany ;l [ )

=

=

en1000000040

Descripcion Significado

LED de estado |Muestra el estado de la comunicacion en la unidad de ordenadores
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5 Descripciones e informacion general

5.1.1 LEDs del médulo de control

Continuacion

Tarjeta de panel

La figura siguiente muestra los LEDs de la tarjeta de panel:

xx0400001076

‘A ‘LEDS de la tarjeta de panel

Los LEDs de la tarjeta de panel se describen a continuacién, en orden de arriba

abajo.

Descripcion

Significado

LED de estado

VERDE parpadeante: Error de comunicacion serie.

VERDE fijo: No se ha detectado ningun error y el sistema esta en
funcionamiento.

ROJO parpadeante: El sistema se encuentra en el modo de encen-
dido/autocomprobacion.

ROJO fijo: Otro error distinto de un error de comunicacién serie.

LED de indicacion,
ES1

AMARILLO si la cadena 1 de paro de emergencia esta cerrada.

LED de indicacion,
ES2

AMARILLO si la cadena 2 de paro de emergencia esta cerrada.

LED de indicacioén,
GS1

AMARILLO si la cadena 1 de interruptores de paro general esta ce-
rrada.

LED de indicacion,
GS2

AMARILLO si la cadena 2 de interruptores de paro general esta ce-
rrada.

LED de indicacion,
AS1

AMARILLO si la cadena 1 de interruptores de paro automatico esta
cerrada.

LED de indicacion,
AS2

AMARILLO si la cadena 2 de interruptores de paro automatico esta
cerrada.

LED de indicacion,
SS1

AMARILLO si la cadena 1 de interruptores de paro superior esta
cerrada.

LED de indicacion,
SS2

AMARILLO si la cadena 2 de interruptores de paro superior esta
cerrada.

LED de indicacion,
EN1

AMARILLO si ENABLE1=1y la comunicacién RS funciona correcta-
mente.
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5 Descripciones e informacién general

5.1.1 LEDs del médulo de control

Continuacion

Tarjeta de LEDs
El funcionamiento de los LEDs de la tarjeta de LEDs son idénticos a los de la tarjeta
de panel descrita anteriormente.
Si la tarjeta de LEDs no funciona pero la tarjeta de panel si lo hace, el problema
se debe a la comunicacion entre estas tarjetas o a la propia tarjeta de LEDs.
Compruebe los cables que las unen.
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5 Descripciones e informacion general

5.1.2 Indicadores LED del Drive Module

5.1.2 Indicadores LED del Drive Module

Generalidades
El médulo de accionamiento incorpora un conjunto de LEDs indicadores que
ofrecen informacion importante para la resolucion de problemas. Si no llega a
encenderse ningun LED al encender el sistema, siga las operaciones de resolucion
de problemas detalladas en la seccion Todos los LEDs del controlador estan
apagados en la pdgina 44.
Todos los LEDs de las distintas unidades y su significado se describen en las
secciones siguientes.

Todas las unidades dotadas de LEDs se muestran en la figura siguiente:

Unidades

-
{of

SRS 5555585888
=

xx0800000484

Unidad de accionamiento principal

Unidades de accionamiento adicionales

Ordenador de ejes

Alimentacion del médulo de accionamiento

m| o o w|>

Placa de interfaz de contactor
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5 Descripciones e informacién general
5.1.2 Indicadores LED del Drive Module

Continuacion

Ordenador de ejes
La figura siguiente muestra los LEDs del ordenador de ejes:

xx0800000485

LED de estado
B LED de Ethernet
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5 Descripciones e informacion general

5.1.2 Indicadores LED del Drive Module

Continuacion

Descripcion

Significado

LED de estado

Secuencia normal durante la puesta en marcha:

1
2

3

4

Las siguientes situaciones indican errores:

ROJO fijo: Predeterminado en el momento del encendido.

ROJO parpadeante: Establecimiento de la conexion con el orde-
nador principal y carga de programa en el ordenador de ejes.
VERDE parpadeante: Puesta en marcha del programa del ordena-
dor de ejes y conexion de las unidades periféricas.

VERDE fijo: Secuencia de puesta en marcha lista. La aplicacion
esta en marcha.

APAGADO: No llega alimentacién al ordenador de ejes, o error
interno (de hardware/firmware).

ROJO fijo (permanente): El ordenador de ejes no ha conseguido
inicializar el hardware basico.

ROJO parpadeante (permanente): Falta la conexion con el orde-
nador principal, problema de puesta en marcha del ordenador
principal o problema de instalacion de RobotWare.

VERDE parpadeante (permanente): Faltan las conexiones con las
unidades periféricas o problema de inicio de RobotWare.

LED de Ethernet

Muestra el estado de la comunicacion de Ethernet entre un ordenador
de ejes adicional (2, 3 6 4) y la tarjeta de Ethernet.

VERDE apagado: Se ha seleccionado la velocidad de datos de 10
Mbps.

VERDE encendido: Se ha seleccionado la velocidad de datos de
100 Mbps.

AMARILLO parpadeante: Las dos unidades se comunican a través
del canal de Ethernet.

AMARILLO fijo: Se ha establecido un enlace de red local.
AMARILLO apagado: No se ha establecido un enlace de red local.
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5 Descripciones e informacién general

5.1.2 Indicadores LED del Drive Module

Continuacion

Unidad de accionamiento principal y unidad de accionamiento adicional
La figura siguiente muestra los LEDs indicadores de la unidad de accionamiento
principal y las unidades de accionamiento adicionales.

xx0800000486

Unidad de accionamiento principal

LEDs de Ethernet de la unidad de accionamiento principal

Unidad de accionamiento adicional

OO W | >

LEDs de Ethernet de las unidades de accionamiento adicionales

Descripcion

Significado

LEDs de Ether-
net (By D)

Muestra el estado de la comunicacion de Ethernet entre un ordenador
de ejes adicional (2, 3 6 4) y la tarjeta de Ethernet.

VERDE apagado: Se ha seleccionado la velocidad de datos de 10
Mbps.

VERDE encendido: Se ha seleccionado la velocidad de datos de
100 Mbps.

AMARILLO parpadeante: Las dos unidades se comunican a través
del canal de Ethernet.

AMARILLO fijo: Se ha establecido un enlace de red local.
AMARILLO apagado: No se ha establecido un enlace de red local.

Continua en la pagina siguiente
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5 Descripciones e informacion general

5.1.2 Indicadores LED del Drive Module

Continuacion

Alimentacion del modulo de accionamiento

La figura siguiente muestra los LEDs de la fuente de alimentacion del modulo de
accionamiento:

| | I |

>
\

2
2
g fri=—=g
7 [
8 Q Y E
- :
r
xx0400001090
A Indicador DCOK
Descripcion Significado
Indicador DCOK

VERDE: Si todas las salidas de CC se encuentran por encima de los
niveles minimos especificados.

APAGADO: Si una o varias de las salidas de CC se encuentran por
debajo del nivel minimo especificado.

Continua en la pagina siguiente
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5 Descripciones e informacién general

5.1.2 Indicadores LED del Drive Module

Continuacion

Tarjeta de interfaz de contactores

La figura siguiente muestra los LEDs de la tarjeta de interfaz de contactores:
A=

xx0400001091

A LED de estado
Descripcion
LED de estado VERDE parpadeante: Error de comunicacion serie.

VERDE fijo: No se ha detectado ningun error y el sistema esta en
funcionamiento.

ROJO parpadeante: El sistema se encuentra en el modo de encendi-
do/autocomprobacidn.

ROJO fijo: Otro error distinto de un error de comunicacion serie.
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6 Resolucion de problemas segun el registro de eventos

6.1 Como leer los mensajes del registro de eventos de RAPID

Series de numeros de evento

Los mensajes de eventos se dividen en los siguientes grupos, en funcién de la
parte del sistema de robot a la que se refieran.

Serie de numeros

Tipo de evento

1X Xxx

Eventos de manejo; eventos relacionados con el manejo del sistema.

2X XXX

Eventos de sistema; eventos relacionados con las funciones del sistema,
los estados del sistema, etc.

3X XXX

Eventos de hardware; eventos relacionados con el hardware del sistema,
los manipuladores y el hardware del controlador.

4x XXX

Eventos de programa; eventos relacionados con las instrucciones de
RAPID, los datos, etc.

5x xxx

Eventos de movimiento; eventos relacionados con el control de los
movimientos del manipulador y el posicionamiento.

7X XXX

Eventos de E/S; eventos relacionados con las entradas y salidas, los
buses de datos, etc.

8X XXX

Eventos de usuario; eventos definidos por el usuario

11 xxx

Eventos de proceso; eventos especificos de las aplicaciones, la solda-
dura al arco, la soldadura por puntos, etc.

1 -199 Continuous application platform
200 - 399 Discrete Application Platform
400 - 599 Arc

600 - 699 Spot

700 - 799 Bosch

800 - 899 Dispense

1000 - 1200 Pick and Place

1400 - 1499 Production Manager

1500 - 1549 BullsEye

1550 - 1599 SmartTac

1600 - 1699 Production Monitor

1700 - 1749 TorchClean

1750 - 1799 Navigator

1800 - 1849 Arcitec

1850 - 1899 MigRob

2400 - 2449 AristoMig

2500 - 2599 Weld Data Monitor

12 xxx

Eventos de configuracion; eventos relacionados con la configuracion
del sistema.

13 xxx

Paint

15 xxx

RAPID
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6 Resolucion de problemas segun el registro de eventos

6.2 1x xxx

6.2 1X xxx

10002, Puntero de programa restablecido

Descripcion

El puntero de programa de la tarea arg se ha restablecido.

Consecuencias

En el momento del inicio, la ejecucién del programa empezara
por la primera instruccién de la rutina de entrada de la tarea.
iRECUERDE que es posible que el manipulador se mueva hasta

una posicién inesperada en el momento del inicio!

Causas probables
Es posible que el operador haya solicitado manualmente esta

accion.

10009, Memoria de trabajo llena

Descripcion
La tarea arg no tiene mas memoria para las nuevas

instrucciones de RAPID o los nuevos datos.

Acciones recomendadas
Guarde el programa y reinicie el sistema.

10010, Estado de Motores OFF

Descripcion

El sistema se encuentra en el estado Motores OFF. Entra en
este estado después de pasar del modo manual al automatico
o si el circuito Motores ON se ha abierto durante la ejecucion
del programa.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacion hasta cerrar el circuito
Motores ON. Entretanto los ejes del manipulador se mantienen

en su posiciéon mediante frenos mecanicos de sujecion.

10011, Estado de Motores ON

Descripcion

El sistema se encuentra en el estado Motores ON.
Consecuencias

El circuito Motores ON se ha cerrado, lo que ha activado la

alimentacién a los motores del manipulador. Puede reanudar

el funcionamiento normal.

Continua en la pagina siguiente

10012, Estado de paro protegido

Descripcion

El sistema se encuentra en el estado de paro protegido. Entra
en este estado después de pasar del modo automatico al
manual o si el circuito Motores ON ha sido abierto por un paro
de emergencia, un paro general, un paro automatico o un paro

superior.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta cerrar el circuito
Motores ON. Entretanto los ejes del manipulador se mantienen

en su posicion mediante frenos mecanicos de sujecion.

Causas probables
Alguno de los dispositivos de seguridad conectados a las
entradas de paro del sistema se ha abierto. Se muestran en el

Diagrama de circuitos.

Acciones recomendadas

1. Compruebe cual de los dispositivos de seguridad ha
provocado el paro.

2. Cierre el dispositivo.

3. Para reanudar el funcionamiento, devuelva el sistema al

estado Motores ON.

10013, Estado de paro de emergencia

Descripcion

El sistema se encuentra en el estado de paro de emergencia,
dado que el circuito Motors ON ha sido abierto por un
dispositivo de paro de emergencia.

Consecuencias

Toda la ejecucion de programas, y con ello las acciones del
robot, se detienen inmediatamente. Entretanto los ejes del robot
se mantienen en su posicion mediante frenos mecanicos de
sujecion.

Causas probables

Alguno de los dispositivos de paro de emergencia conectados
a la entrada de paro de emergencia se ha abierto. Puede
tratarse de dispositivos internos (del controlador o de la unidad
de programacion) o externos (conectados por el creador de
sistemas). Los dispositivos internos se muestran en el Diagrama

de circuitos.

Acciones recomendadas
1) Compruebe cual de los dispositivos de paro de emergencia
ha provocado el paro.
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6 Resolucion de problemas segun el registro de eventos

2) Cierre o restablezca el dispositivo.
3) Para reanudar el funcionamiento, devuelva el sistema al
estado Motores ON presionando este boton del médulo de

control.

10014, Estado de fallo de sistema

Descripcion
La ejecucion de todas las tareas de tipo NORMAL se ha

detenido a causa de un problema de funcionamiento.

Consecuencias
No sera posible iniciar ningtin programa ni realizar movimientos

manuales en el manipulador hasta que se reinicie el sistema.

Causas probables

Existe un gran numero de problemas de funcionamiento que
pueden provocar este estado. jUtilice la unidad de
programacion o RobotStudio para comprobar los demas
mensajes del registro de eventos y encontrar otros eventos

que se hayan producido al mismo tiempo!

Acciones recomendadas

1. Determine las causas del paro, con ayuda del registro de
eventos.

2. Solucione el fallo.

3. Reinicie el sistema de la forma detallada en el Manual del
operador.

10015, Modo manual seleccionado

Descripcion

El sistema se encuentra en el modo manual.

Consecuencias

Es posible realizar operaciones programadas, pero Unicamente
a una velocidad maxima de 250 mm/s. También es posible
mover manualmente el manipulador, después de presionar el

dispositivo de habilitacién de la unidad de programacion.

10016, Modo automatico solicitado

Descripcion
Se ha solicitado al sistema que pase al modo automatico.
Consecuencias

El sistema pasara al modo automatico tras la confirmacién en

la unidad de programacion.

10017, Modo automatico confirmado

Descripcion

El sistema se encuentra en el modo automatico.

6.2 1Xx Xxx

Continuacion

Consecuencias
El dispositivo de habilitacion esta desconectado. El robot puede

moverse sin intervencion humana.

10018, Modo manual a velocidad maxima
solicitado

Descripcion
Se ha solicitado al sistema que pase al modo manual sin

restricciones de velocidad.

Consecuencias

El sistema pasara al modo manual a velocidad maxima.

10019, Modo manual a velocidad maxima
confirmado

Descripcion
El sistema se encuentra en el modo manual sin restricciones

de velocidad.

Consecuencias

El funcionamiento programado es posible mientras se presiona
el botén Hold-to-run de la unidad de programacién. También
es posible mover manualmente el manipulador, después de
presionar el dispositivo de habilitacién de la unidad de

programacion.

10020, Estado de error de ejecucion

Descripcion
La ejecucion del programa de la tarea arg se ha detenido a

causa de un error espontaneo.

Consecuencias
No podra ejecutar ningin programa hasta haber eliminado el

error.

Causas probables

Existe un gran numero de problemas de funcionamiento que
pueden provocar este estado. jUtilice la unidad de
programacion o RobotStudio para comprobar los demas
mensajes del registro de eventos y encontrar otros eventos

que se hayan producido al mismo tiempo!

Acciones recomendadas

1. Determine las causas del paro, con ayuda del registro de
eventos.

2. Solucione el fallo.

3. Si es necesario, mueva el puntero de programa a main antes

de presionar el boton de inicio.

Continua en la pagina siguiente
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6.2 1x xxx

Continuacion

10021, Restablecimiento de error de ejecucion

Descripcion
La ejecucién del programa de la tarea arg ha abandonado el
estado de error espontaneo.

10024, Disparo de colision

Descripcion
Algun elemento mecanico del manipulador ha colisionado con
un elemento de equipo fijo de la célula.

Consecuencias
El movimiento del manipulador se ha interrumpido y la

ejecucion del programa se ha detenido.

10025, Colision confirmada

Descripcion
La deteccidn de colision ha sido confirmada.

Acciones recomendadas

10026, Retraccion de colisiéon

Descripcion

El manipulador ha intentado retroceder para alejarse del
obstaculo con el que ha colisionado, consiguiendo hacerlo con
éxito.

Consecuencias

El sistema esta preparado para reanudar el funcionamiento

normal.

10027, Fallo de retraccion de colision

Descripcion
El manipulador ha intentado retroceder para alejarse del
obstaculo con el que ha colisionado, pero no ha conseguido

hacerlo con éxito.

Consecuencias
El sistema NO esta preparado para reanudar el funcionamiento

normal.

Causas probables
Esto puede deberse a que el robot se ha quedado pegado al
objeto con el que ha colisionado.

Acciones recomendadas

1) Entre en el modo manual.

2) Mueva manualmente el robot para alejarlo del objeto.
3) Para reanudar el funcionamiento, reinicie el programa.

Continua en la pagina siguiente

10030, Todos los ejes conmutados

Descripcion
El sistema ha comprobado que todos los ejes del manipulador

estan conmutados.

Consecuencias
El funcionamiento normal es posible.

10031, Todos los ejes calibrados

Descripcion
El sistema ha comprobado que todos los ejes del manipulador

estan calibrados.

Consecuencias

El funcionamiento normal es posible.

10032, Todos los cuentarrevoluciones
actualizados

Descripcion
El sistema ha comprobado que todos cuentarrevoluciones de

los ejes del manipulador estan actualizados.

Consecuencias

El funcionamiento normal es posible.

10033, Todos los ejes sincronizados

Descripcion
El sistema ha comprobado que todos los ejes del manipulador

estan sincronizados.

Consecuencias

El funcionamiento normal es posible.

10034, Eje no conmutado

Descripcion
El sistema ha comprobado que uno o varios ejes del

manipulador no estan conmutados.

Consecuencias
Para permitir el funcionamiento, todos los ejes del manipulador
deben estar conmutados.

Causas probables
Es posible que el motor de accionamiento del manipulador y
las unidades relacionadas hayan sido alterados, por ejemplo

tras sustituir una unidad defectuosa.

Acciones recomendadas
Conmute los ejes del manipulador de la forma detallada en el

Manual del producto del manipulador.
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10035, Eje no calibrado

Descripcion
El sistema ha comprobado que uno o varios ejes del
manipulador no estan calibrados.

Consecuencias
Para permitir el funcionamiento, todos los ejes del manipulador
deben estar calibrados.

Causas probables
Es posible que el motor de accionamiento del manipulador y
las unidades relacionadas hayan sido alterados, por ejemplo

tras sustituir una unidad defectuosa.

Acciones recomendadas
Calibre los ejes del manipulador de la forma detallada en el

Manual del producto del manipulador.

10036, Cuentarrevoluciones no actualizado

Descripcion
El sistema ha comprobado que los cuentarrevoluciones de uno

o varios ejes del manipulador no estan actualizados.

Consecuencias
Para permitir el funcionamiento, los cuentarrevoluciones de

todos los ejes del manipulador deben estar actualizados.

Causas probables
Es posible que el motor de accionamiento del manipulador y
las unidades relacionadas hayan sido alterados, por ejemplo

tras sustituir una unidad defectuosa.

Acciones recomendadas

Actualice los cuentarrevoluciones de todos los ejes del
manipulador de la forma detallada en el Manual del producto
del manipulador.

10037, Eje no sincronizado

Descripcion
El sistema ha comprobado que uno o varios ejes del
manipulador no estan sincronizados.

Consecuencias
Para permitir el funcionamiento, todos los ejes del manipulador

deben estar sincronizados.

Causas probables
Es posible que el motor de accionamiento del manipulador y
las unidades relacionadas hayan sido alterados, por ejemplo

tras sustituir una unidad defectuosa.

6.2 1Xx Xxx

Continuacion

Acciones recomendadas
Sincronice los ejes del manipulador de la forma detallada en

el Manual del producto del manipulador.

10038, Memoria de la tarjeta de medida serie en
buen estado

Descripcion
Durante el inicio, el sistema ha detectado que todos los datos
de la tarjeta de medida serie (SMB) se encuentran en buen

estado.

Consecuencias

El funcionamiento es posible.

10039, Memoria de la tarjeta de medida serie en
mal estado

Descripcion
Durante el inicio, el sistema ha detectado que los datos de la
tarjeta de medida serie (SMB) no se encuentran en buen estado.

Consecuencias
Todos los datos deben encontrarse en buen estado para
permitir el funcionamiento automatico. Es posible mover

manualmente el robot.

Causas probables

Existen diferencias entre los datos almacenados en la tarjeta
de medida serie y los almacenados en el controlador. Puede
deberse a la sustitucion de la tarjeta de medida serie, del

controlador o de ambos.

Acciones recomendadas
1) Actualice los datos de la tarjeta de medida serie de la forma
detallada en el Manual del operador del IRC5.

10040, Programa cargado

Descripcion

Se ha cargado un programa o un modulo de programa en la
tarea arg. Después de la carga, quedan arg bytes de memoria.
El programa cargado tiene un tamano de arg.

10041, Programa eliminado

Descripcion
Se ha eliminado un programa o un médulo de programa de la

tarea arg.

Consecuencias
Si el programa eliminado contenia la rutina de entrada a la

tarea, el programa dejara de ser ejecutable.

Continua en la pagina siguiente
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6.2 1x xxx

Continuacion

Causas probables
Es posible que sea necesario eliminar manualmente el

programa.

Acciones recomendadas
1) Defina una rutina de entrada en uno de los demas programas
de la tarea, o bien:

2) Cargue un programa que contenga una rutina de entrada.

10042, Eje recalibrado

Descripcion
Se ha realizado una calibracién fina o una actualizacién de
cuentarrevoluciones para un eje de una unidad mecanica ya

sincronizada.

10043, Fallo de reinicio

Descripcion
La tarea arg no puede reiniciarse.

10044, Puntero de programa actualizado

Descripcion
Es posible que la tarea arg haya cambiado la posicién del

puntero de programa.

Acciones recomendadas

10045, Sistema reiniciado

Descripcion

Se ha reiniciado un sistema ya instalado.

Acciones recomendadas

10046, Sistema reiniciado en frio

Descripcion

Primer inicio tras la instalacion.

Acciones recomendadas

10048, Tarea de segundo plano detenida

Descripcion

La tarea arg se ha detenido sin motivo aparente.

Continua en la pagina siguiente

Acciones recomendadas

10051, Error de rutina de eventos

Descripcion
La tarea arg no pudo iniciar la rutina de eventos de sistema
especificada arg. La rutina es desconocida en el sistema o el

programa no puede vincularse.

Acciones recomendadas

Inserte la rutina en un moédulo de sistema o corrija el programa.

10052, Inicio de recuperacion

Descripcion

El movimiento de recuperacion se ha iniciado.

Acciones recomendadas

10053, Recuperacion ejecutada

Descripcion
El movimiento de recuperacion se ha ejecutado en su totalidad.

Acciones recomendadas

10054, Recuperacion rechazada

Descripcion
La recuperacion sobre la ruta no es posible dado que un cliente

ya la ha solicitado.

Acciones recomendadas
Se ha solicitado un nuevo movimiento de recuperacién durante
un movimiento de recuperacion ya iniciado. Reduzca el numero

de solicitudes de inicio de las E/S del sistema.

10055, Proceso de trayectoria reiniciado

Descripcion

El proceso de trayectoria se ha reiniciado.

Acciones recomendadas

10060, Prueba de cadena de habilitacion

Descripcion

La cadena de habilitacion se comprueba siempre durante el
inicio. Si la prueba falla, aparece un mensaje de error referido
a la habilitacion.

Acciones recomendadas
Si la prueba de habilitacion falla en el momento del inicio, el
mensaje de error relacionado sera "Tiempo limite de cadena

de habilitacién".
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10061, Se ha modificado un objetivo.

Descripcion
Un objetivo del médulo arg de la tarea arg ha sido modificado
o ajustado.

Linea inicial arg, columna arg, linea final arg.

10062, Se ha editado un médulo.

Descripcion
El médulo arg de la tarea arg ha sido editado entre las lineas:
arg, arg.

10063, Modulo editado

Descripcion

El médulo arg de la tarea arg ha sido editado.

10064, Se ha borrado un modulo.

Descripcion
El médulo arg de la tarea arg ha sido borrado.

10065, Un nuevo usuario ha empezado a
modificar el codigo de RAPID.

Descripcion
El usuario arg ha empezado a hacer cambios en los programas
de RAPID de la tarea arg.

10066, Imposible cargar un médulo de sistema

Descripcion
El médulo de sistema arg de la tarea arg no puede ser cargado

dado que no se encuentra el archivo.

10067, Restablecimiento de puntero de programa

Descripcion
Imposible restablecer el puntero de programa para la tarea arg.

Consecuencias
El programa no se iniciara.

Causas probables
- No hay ningun programa cargado.
- Falta la rutina Main.

- Hay errores en el programa.

Acciones recomendadas
1. Cargue el programa si no hay ningin programa cargado.
2. Compruebe que el programa tenga una rutina Main. Si no

hay ninguna rutina Main, afiada una.

6.2 1Xx Xxx

Continuacion

3. Busque los posibles errores en el programa y corrijalos.
4. Consulte los mensajes de error anteriores del registro de

eventos.

10068, Iniciar programa
Descripcion
Imposible iniciar el programa para la tarea arg.

Consecuencias

El programa no se ejecutara.

10074, Servidor de NFS activo

Descripcion
El sistema de control se comunica correctamente con el

servidor de NFS arg.

10075, Servidor de NFS inactivo

Descripcion
El sistema de control no puede comunicarse correctamente

con el servidor de NFS arg.

Consecuencias

Si el servidor arg esta configurado como TRUSTED (De
confianza), la ejecucion del programa se detendra. Si el servidor
esta configurado como NON-TRUSTED (No de confianza), la
ejecucion continuard. Estas definiciones se especifican en el
Manual de aplicaciones: Comunicacién con el robot y control
de E/S.

Causas probables

Si este mensaje aparece al iniciar el sistema por primera vez,
es posible que la configuracién del servidor sea incorrecta. Si
aparece durante el funcionamiento, la comunicacién que
funcionaba anteriormente se ha perdido debido a la interrupcién
de la conexidn. jConsulte también el registro de eventos de
E/S!

Acciones recomendadas

1. Compruebe la configuracion del servidor de NFS.

2. Compruebe todo el hardware de comunicacion, los cables,
etc.

3. Compruebe la configuracién del cliente de NFS en el

controlador.

10076, Servidor de FTP activo

Descripcion
El sistema de control se comunica correctamente con el

servidor de FTP arg.

Continua en la pagina siguiente
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6.2 1x xxx

Continuacion

10077, Servidor de FTP inactivo

Descripcion
El sistema de control no puede comunicarse correctamente

con el servidor de FTP arg.

Consecuencias

Si el servidor arg esta configurado como TRUSTED (De
confianza), la ejecucion del programa se detendra. Si el servidor
esta configurado como NON-TRUSTED (No de confianza), la
ejecucion continuard. Estas definiciones se especifican en el
Manual de aplicaciones: Comunicacién con el robot y control
de E/S.

Causas probables

Si este mensaje aparece al iniciar el sistema por primera vez,
es posible que la configuracién del servidor sea incorrecta. Si
aparece durante el funcionamiento, la comunicacién que
funcionaba anteriormente se ha perdido debido a la interrupcion
de la conexion. jConsulte también el registro de eventos de
E/S!

Acciones recomendadas

1. Compruebe la configuracién del servidor de FTP.

2. Compruebe todo el hardware de comunicacion, los cables,
etc.

3. Compruebe la configuracién del cliente de FTP en el

controlador.

10080, Se ha encontrado un archivo de RAPID
actualizado

Descripcion
La tarea SEMISTATIC arg tiene instalada una version de un

modulo anterior a la instalada en el archivo de origen arg

Acciones recomendadas
Reinicie el sistema con un arranque P-start para instalar la

versién mas reciente.

10081, Tarea en segundo plano

Descripcion
Imposible cargar una nueva version de un médulo. El origen

del moédulo es arg.

Acciones recomendadas
Consulte los mensajes anteriores para determinar las causas
o reinicie el sistema con un arranque P-start para cargar la

versién mas reciente.

Continua en la pagina siguiente

10082, Supervision de tareas de RAPID

Descripcion
La tarea arg no esta en funcionamiento. El sistema cambiara
al estado SysFail. Ahora es imposible cambiar a Motores ON

arg.

Acciones recomendadas
Consulte los mensajes anteriores para determinar las causas.
Reinicie el sistema para restablecer el estado de error.

10083, Supervision de tareas de RAPID

Descripcion
La tarea arg no esta en funcionamiento. El sistema cambiara

al estado Motores OFF. arg

Acciones recomendadas

Consulte los mensajes anteriores para determinar las causas.

10084, Supervision de tareas de RAPID

Descripcion
La tarea arg no esta en funcionamiento. Todas las tareas de
tipo NORMAL se detendran también.

Acciones recomendadas

Consulte los mensajes anteriores para determinar las causas.

10085, Supervision de tareas de RAPID

Descripcion
No es posible detener la tarea arg. El nivel trustLevel cambiara
a un nivel de seguridad.

Acciones recomendadas
Si desea poder detener la tarea, cambie el nivel trustLevel o el

tipo de tarea en el menu de parametros del sistema.

10086, Robot purgado correctamente

Descripcion
La presion de purga se ha recuperado después de un fallo de
purga.

Acciones recomendadas

10087, Estado de purga: .

Descripcion

Estado cambiado.
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Acciones recomendadas

6.2 1Xx Xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

10090, P-Start realizado

Descripcion
Se ha realizado un arranque P-Start.

Consecuencias

Tras el reinicio, el estado del sistema se reanuda, excepto los
programas y médulos cargados manualmente. Las tareas
estaticas y semiestaticas se reinician desde el principio, no
desde el estado que tenian al detener el sistema.

Los mddulos se instalan y cargan de acuerdo con la
configuracion establecida. Los parametros de sistema no se
ven afectados.

Causas probables

1. El arranque P-Start fue ordenado por el usuario.

2. El sistema forzé el arranque P-Start debido a datos
inconsistentes, problemas de funcionamiento o estados de
tarea no recuperables.

10091, Imposible reiniciar

Descripcion
No es posible reiniciar después de una deteccion de colision

sin antes confirmar la ventana de dialogo de error.

Acciones recomendadas

10092, Imposible (re)iniciar

Descripcion
No es posible (re)iniciar a causa de la pérdida del contacto con
el médulo de E/S arg configurado con el nivel trustLevel 3.

Acciones recomendadas

10093, Imposible (re)iniciar

Descripcion
El (re)inicio de la tarea arg no es posible antes de realizar un

arranque en caliente.

Acciones recomendadas
La tarea de segundo plano esta configurada con el nivel

trustLevel cambiado a SysHalt.

10095, Al menos una tarea no seleccionada en
panel de seleccion de tareas

Descripcion
Hay una o varias tareas de tipo NORMAL sin seleccionar en el

panel de seleccion de tareas al realizar un (re)inicio.

10096, ; inactivo!

Descripcion
El objeto de trabajo arg contiene una unidad mecanica
coordinada que no esta activada.

Acciones recomendadas

Active la unidad mecanica y realice de nuevo la operacion.

10097, Imposible reiniciar

Descripcion
La tarea arg se encuentra en el estado bloqueado y por ello no

es posible reiniciar el programa desde la posicién actual.

Acciones recomendadas
Debe mover el puntero de programa antes del reinicio.

10098, Imposible reiniciar

Descripcion
La tarea arg se ha encontrado en el estado de fallo de sistema
y por ello no es posible reiniciar el programa desde la posicién

actual.

Acciones recomendadas
Debe mover el puntero de programa antes del reinicio.

10099, Inicio de programa rechazado

Descripcion
El sistema ha realizado un paro suave y el programa no puede

reiniciarse.

Consecuencias
El sistema pasa al estado Motores OFF y no puede iniciarse.
El significado completo de este estado se describe en el Manual

de resolucion de problemas del IRC5.

Causas probables
Es posible que el paro suave se deba a la apertura del circuito
de seguridad.

Acciones recomendadas

1) Compruebe los circuitos de seguridad para detectar si algun
interruptor esta abierto.

2) Pase al modo Motores ON y reinicie el programa.

Continua en la pagina siguiente
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6.2 1x xxx

Continuacion

10106, Mensaje de servicio

Descripcion
Ha llegado el momento de realizar el servicio técnico del robot
arg porque han transcurrido arg dias desde el ultimo servicio

técnico.

Acciones recomendadas

10107, Mensaje de servicio

Descripcion

Quedan arg dias para el servicio técnico del robot arg.

Acciones recomendadas

10108, Mensaje de servicio

Descripcion
Ha llegado el momento de realizar el servicio técnico del robot
arg porque se han alcanzado las arg horas de produccion desde

el ultimo servicio técnico.

Acciones recomendadas

10109, Mensaje de servicio

Descripcion
Quedan arg horas de produccion hasta el siguiente servicio

técnico del robot arg.

Acciones recomendadas

10110, Mensaje de servicio

Descripcion

La caja reductora de arg del robot arg requiere servicio técnico.

Acciones recomendadas

10111, Mensaje de servicio

Descripcion
La caja reductora de arg del robot arg ha alcanzado el arg %

de su intervalo de servicio.

Acciones recomendadas

10112, Mensaje de servicio

Descripcion

La fecha y hora del sistema han cambiado.

Esto puede causar problemas con la notificacion de calendario
del SIS.

Continua en la pagina siguiente

Acciones recomendadas
Es posible que deba cambiar el valor de los parametros de SIS
Calender Limit (Limite de calendario) y Calender Warning

(Advertencia de calendario).

10120, Programa detenido

Descripcion
La tarea arg se ha detenido. Se debe a que se ha producido un

paro externo o interno después de la instruccién actual.

Acciones recomendadas

10121, Programa detenido

Descripcion
La tarea arg se ha detenido. El motivo es que la tarea ha llegado

a una instruccion Exit.

Acciones recomendadas

10122, Programa detenido

Descripcion
La tarea arg se ha detenido. Se debe a que la tarea se ha

ejecutado en su totalidad.

Acciones recomendadas

10123, Programa detenido

Descripcion
La tarea arg se ha detenido. Se debe a que este paso de la

tarea se ha ejecutado en su totalidad.

Acciones recomendadas

10124, Programa detenido

Descripcion
La tarea arg se ha detenido. Se debe a que la tarea ha llegado

a una instruccion Break.

Acciones recomendadas

10125, Programa detenido

Descripcion
La tarea arg se ha detenido. Se debe a que se ha producido un
paro externo o interno.
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Acciones recomendadas

6.2 1Xx Xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

10126, Programa detenido

Descripcion
La tarea arg se ha detenido. Se debe a que se ha producido un

error.

Acciones recomendadas

10132, Programa detenido

Descripcion
La tarea arg se ha detenido. No fue posible determinar las

causas.

Acciones recomendadas

10127, La ejecucion hacia atras no es posible

Descripcion
La tarea arg se ha detenido. El motivo es que no es posible
ejecutar hacia atras mas alla del comienzo de la lista de

instrucciones.

Acciones recomendadas

10128, La ejecucidn hacia atras no es posible

Descripcion
La tarea arg se ha detenido. El motivo es que no es posible

ejecutar hacia atras mas alla de la instruccion.

Acciones recomendadas

10129, Programa detenido

Descripcion
La tarea arg se ha detenido. Se debe a que la rutina de evento
de RESET o POWER_ON se ha ejecutado en su totalidad.

Acciones recomendadas

10130, Programa detenido

Descripcion
La tarea arg se ha detenido. Se debe a que este paso de

movimiento de la tarea se ha ejecutado en su totalidad.

Acciones recomendadas

10131, Programa detenido

Descripcion
La tarea arg se ha detenido. Se debe a que la rutina a la que
se ha llamado desde la interrupcion de E/S de sistema se ha

ejecutado en su totalidad.

10133, Programa detenido

Descripcion

La tarea arg se ha detenido. Se debe a que la tarea se ha
ejecutado en su totalidad con la ejecucion de los gestores
UNDO.

10150, Programa iniciado

Descripcion
La ejecucion de la tarea arg ha empezado por la primera
instruccién de la rutina de entrada de la tarea. No fue posible

determinar el origen.

Acciones recomendadas

10151, Programa iniciado

Descripcion
La ejecucidn de la tarea arg ha empezado por la primera
instruccién de la rutina de entrada de la tarea. El origen es un

cliente externo.

Acciones recomendadas

10152, Programa iniciado

Descripcion

La ejecucidn de la tarea arg ha empezado por la primera
instruccién de la rutina de entrada de la tarea. La solicitud de
inicio fue iniciada por una accion, lo que ha provocado la

ejecucion del gestor UNDO.

10155, Programa reiniciado

Descripcion
La ejecucidn de la tarea arg se ha reanudado en el mismo punto
en el que se detuvo anteriormente. No fue posible determinar

el origen.

Continua en la pagina siguiente
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6.2 1x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

10156, Programa reiniciado

Descripcion
La ejecucion de la tarea arg se ha reanudado en el mismo punto
en el que se detuvo anteriormente. El origen es un cliente

externo.

Acciones recomendadas

10157, Programa reiniciado

Descripcion

La ejecucién de la tarea arg se ha reanudado en el mismo punto
en el que se detuvo anteriormente. La solicitud de reinicio fue
iniciada por una accién, lo que ha provocado la ejecucion del
gestor UNDO.

10170, Tarea en segundo plano

Descripcion

La tarea no se inicia correctamente. La tarea esta vacia.

Acciones recomendadas

10171, Tarea en segundo plano

Descripcion

La tarea no se inicia correctamente. Estado incorrecto.

Acciones recomendadas

10172, Tarea en segundo plano

Descripcion
La tarea no se inicia correctamente. Imposible cambiar el PP

a la rutina Main.

Causas probables

El médulo que contiene la rutina Main no se ha cargado porque
el archivo del médulo no se encuentra en el directorio de
destino.

El médulo que contiene la rutina Main no se ha cargado porque
el archivo de configuracién no contiene ninguna entrada para
la carga del médulo.

Falta la rutina Main.

La entrada a Main esta dafada.

Acciones recomendadas
Cargue manualmente el modulo o realice un arranque I-start

tras eliminar la causa del problema.

Continua en la pagina siguiente

10173, Tarea en segundo plano

Descripcion
La tarea no se inicia correctamente. Imposible cambiar el modo

de ejecucion.

Acciones recomendadas

10174, Tarea en segundo plano

Descripcion
La tarea no se inicia correctamente. La solicitud de inicio ha

fallado.

Acciones recomendadas

10175, Tarea en segundo plano

Descripcion

La tarea no se inicia debido a un error de sintaxis.

Acciones recomendadas

10176, Tarea en segundo plano

Descripcion

La tarea no se inicia correctamente. Imposible cargar el médulo'.

Causas probables
El médulo no se encuentra en el directorio de destino.

Acciones recomendadas
1. Copie el archivo de médulo al directorio de destino.

2. Realice un arranque |-start.

10177, La tarea rechaza iniciarse

Descripcion

Tarea arg:

No hay suficiente memoria de programas o la memoria de
programas esta fragmentada. Es posible que falten médulos o

que haya datos que no han sido instalados.

Acciones recomendadas

1. Descargue/recargue los médulos y reinicie en caliente.
2. Divida las estructuras de datos de gran tamafrio.

3. Realice un arranque P-Start del sistema.

4. Aumente el tamario de pila de la tarea.

10178, Las tareas de tipo static/semistatic no
pueden ejecutarse paso a paso

Descripcion
No es posible iniciar la tarea arg.
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Las tareas de tipo static/semistatic sélo pueden ejecutarse en

el modo continuo.

Consecuencias

No se iniciara ninguna tarea.

Causas probables
Se esta intentando ejecutar paso a paso (hacia delante o hacia

atras) una tarea de tipo static/semistatic.

Acciones recomendadas

Inicie arg en el modo continuo.

10185, No se pudo preparar la tarea para el inicio

Descripcion

Tarea arg:

No hay suficiente memoria de programas o la memoria de
programas esta fragmentada. Es posible que falten médulos o
que haya datos que no han sido instalados.

Acciones recomendadas

1. Descargue/recargue los médulos y reinicie en caliente.
2. Divida las estructuras de datos de gran tamafio.

3. Realice un arranque P-Start del sistema.

10190, Area protegida no realizada

Descripcion
Se ha producido una caida de alimentacion en medio de un
area protegida de la tarea arg. El sistema esta intentando

recuperarse automaticamente.

Acciones recomendadas

10191, Area protegida no realizada

Descripcion

Se ha producido una caida de alimentacion en medio de un
area protegida de la tarea arg. Se ha eliminado un error
pendiente de la cola.

Acciones recomendadas

10192, Area protegida no realizada

Descripcion

Se ha producido una caida de alimentacién en medio de un
area protegida de la tarea arg. Se ha eliminado una salida
pendiente de la cola.

6.2 1Xx Xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

10193, Area protegida no realizada

Descripcion

Se ha producido una caida de alimentacién en medio de un
area protegida de la tarea arg. Puede dar lugar a un ciclo de
programa adicional.

Acciones recomendadas

10194, Area protegida no realizada

Descripcion
Se ha producido una caida de alimentacién en medio de un
area protegida de la tarea arg. La tarea se reinicia desde la

rutina Main.

Acciones recomendadas

10195, Area protegida no realizada

Descripcion
Se ha producido una caida de alimentacion en medio de un
area protegida de la tarea arg. Todas las tareas se restableceran

y todos los programas de usuario se perderan.

Acciones recomendadas
Pruebe a guardar el programa de usuario y reinicie un arranque

en caliente del sistema.

10196, Area protegida no realizada

Descripcion
Se ha producido una caida de alimentacion en medio de un
area protegida de la tarea arg.

Acciones recomendadas

10210, Ejecucion cancelada

Descripcion
El reinicio eliminara la ejecucién de la tarea arg de una rutina
de evento de sistema POWER ON.

Acciones recomendadas

10211, Ejecucidn cancelada

Descripcion
El reinicio eliminara la ejecucién de la tarea arg de una rutina

de evento de sistema STOP.

Continua en la pagina siguiente
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6.2 1x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

Acciones recomendadas

10212, Ejecucion cancelada

Descripcion
El reinicio eliminara la ejecucion de la tarea arg de una rutina
de evento de sistema EMERGENCY STOP.

Acciones recomendadas

10219, Ejecucion cancelada

Descripcion
El reinicio eliminara la ejecucién de la tarea arg de una rutina
de evento de sistema STEP.

Acciones recomendadas

10213, Ejecucion cancelada

Descripcion
El reinicio eliminara la ejecucién de la tarea arg de una rutina

de evento de sistema START.

Acciones recomendadas

10230, Paso de copia de seguridad ejecutado

Descripcion
El paso de copia de seguridad 'Prepare’ se ha ejecutado en su
totalidad.

Acciones recomendadas

10214, Ejecucion cancelada

Descripcion
El reinicio eliminara la ejecucién de la tarea arg de una rutina
de evento de sistema RESTART.

Acciones recomendadas

10231, Paso de copia de seguridad ejecutado

Descripcion
El paso de copia de seguridad 'Configuration' se ha ejecutado
en su totalidad.

Acciones recomendadas

10215, Ejecucion cancelada

Descripcion
El reinicio eliminara la ejecucién de la tarea arg de una rutina

de evento de sistema RESET.

Acciones recomendadas

10232, Paso de copia de seguridad ejecutado

Descripcion
La copia de seguridad de la tarea se ha ejecutado en su
totalidad.

Acciones recomendadas

10216, Ejecucion cancelada

Descripcion
El reinicio eliminara la ejecucion de la tarea arg de una rutina
de evento de sistema INTERNAL.

Acciones recomendadas

10250, Paso de restauracion ejecutado

Descripcion
El paso de restauracion 'Prepare’ se ha ejecutado en su
totalidad.

Acciones recomendadas

10217, Ejecucion cancelada

Descripcion
El reinicio eliminara la ejecucion de la tarea arg de una rutina
USER.

Acciones recomendadas

10251, Paso de restauracion ejecutado

Descripcion
El paso de restauracion 'Configuration' se ha ejecutado en su
totalidad.

Acciones recomendadas

10218, Ejecucion cancelada

Descripcion

El reinicio eliminara la ejecucion de la tarea arg.

Continua en la pagina siguiente

10252, Paso de restauracion ejecutado

Descripcion

La restauracion de 'Task' se ha ejecutado en su totalidad.
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Acciones recomendadas

10253, Paso de restauracion ejecutado

Descripcion
La restauracion de 'User Task' se ha ejecutado en su totalidad.

Acciones recomendadas

10260, Generada informacion del sistema de
diagnostico

Descripcion
La informacién del sistema de diagnéstico se generé

correctamente en el archivo arg

10261, Informacion del sistema de diagndstico
no disponible

Descripcion

El usuario solicité guardar informacion del sistema de
diagnéstico en el archivo arg. El sistema no ha podido satisfacer
esta peticion.

Consecuencias

La informacion del sistema de diagndstico se utiliza
normalmente al informar a la asistencia de ABB de un problema
con el sistema.

Causas probables

El sistema se encuentra en un estado que impide generar la
informacion solicitada.

Compruebe que el dispositivo disponga de suficiente espacio

libre.

Acciones recomendadas
Si experimenta cualquier problema con el sistema, péngase

en contacto con la asistencia de ABB.

10270, Funcién Cyclic Brake Check realizada

Descripcion
La funcién Cyclic Brake Check ha sido realizada con todos los
frenos supervisados por los controladores de seguridad.

10271, Cyclic Brake Check iniciado

Descripcion
Se ha iniciado Cyclic Brake Check.

6.2 1Xx Xxx

Continuacion

10300, P-start solicitado

Descripcion
El arranque P-start ha sido solicitado por el sistema.

Acciones recomendadas

10301, P-start solicitado

Descripcion
El arranque P-start ha sido solicitado manualmente o

automaticamente durante una configuracion.

Acciones recomendadas

10304, Actualizacion solicitada

Descripcion
Se ha realizado una actualizacion de la configuracién del

programa.

Acciones recomendadas

10350, Fallo de actualizacion de tarea

Descripcion
El sistema no pudo actualizar la tarea arg a la nueva

configuracion.

Acciones recomendadas

10351, Tarea eliminada

Descripcion
La tarea arg fue eliminada a causa de cambios en la

configuracion.

Acciones recomendadas

10352, Tarea afadida

Descripcion
La tarea arg fue instalada a causa de cambios en la

configuracion.

Acciones recomendadas

10353, Tarea reinstalada

Descripcion
La tarea arg fue reinstalada a causa de cambios en la

configuracion.

Continua en la pagina siguiente
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6.2 1x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

10354, Restauracion anulada por la pérdida de
datos del sistema.

Descripcion

El sistema esta utilizando una copia de seguridad de los datos
del sistema, dado que los datos del sistema no se guardaron
correctamente al apagar el sistema por ultima vez. Por ello, se
volvio a intentar una restauracién solicitada anteriormente

desde el directorio arg, pero el intento fue anulado.

Consecuencias

No se cargara ningun programa o médulo de RAPID.

Causas probables
Los datos del sistema no se guardaron correctamente al apagar

el sistema por ultima vez.

Acciones recomendadas

Después de la recuperacion de la pérdida de datos del sistema
a causa de una copia de seguridad o restauracién o por la
reinstalacion del sistema, compruebe que el directorio de copia
de seguridad arg se encuentre en buen estado y realice de

nuevo la restauracion.

10355, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. Se intenta cargar una

tarea desconocida, arg.

Consecuencias
La carga ha sido anulada para arg.

Causas probables
El sistema actual no contiene las mismas opciones que el

utilizado para crear la copia de seguridad.

10400, El usuario ha iniciado una sesion

Descripcion
El usuario arg ha iniciado una sesién con arg.

10401, El usuario ha cerrado la sesion

Descripcion
El usuario arg con arg ha cerrado la sesion.

10420, Nueva trayectoria de robot insegura

Descripcion
La trayectoria del robot ha quedado libre después de la

modificacién de un objetivo en la tarea arg. Por ese motivo, el

Continua en la pagina siguiente

robot avanzara hacia la posicién indicada en la instruccién de
movimiento del puntero de programa. Las instrucciones de
movimiento que se encuentren entre el objetivo modificado y

el puntero de programa se omitiran.

Consecuencias
En este movimiento se utiliza la velocidad programada.
La nueva trayectoria no verificada puede contener obstaculos

que pueden dar lugar a una colisién.

Acciones recomendadas
Compruebe el puntero de programa y cambielo de posicién en
caso necesario.

Reduzca la velocidad.

10421, Trayectoria planificada no anulada

Descripcion

Un objetivo que puede formar parte de la trayectoria planificada
del robot ha sido modificado. La nueva posicién del objetivo
se usard la préxima vez que se ejecute la instruccién con el

objetivo.

Consecuencias
La trayectoria planificada actual esta usando la anterior posicion
de objetivo.

Acciones recomendadas
Si la trayectoria planificada actual es insegura, mueva el puntero

de programa para anularla.

11020, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. Error
desconocido.

Acciones recomendadas
arg

11021, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. Error

general.

Acciones recomendadas
arg

11022, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. El

directorio contiene elementos que deben crearse.
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Acciones recomendadas

arg

6.2 1Xx Xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

arg

11023, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. El

directorio carece de al menos un elemento necesario.

Acciones recomendadas

arg

11029, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. La
estructura tiene demasiados niveles de profundidad.

Acciones recomendadas

arg

11024, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. El

directorio no existe.

Acciones recomendadas
arg

11030, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. No

hay mas objetos.

Acciones recomendadas
arg

11025, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad.

Imposible crear el directorio.

Acciones recomendadas
arg

11031, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. El

directorio carece de al menos un elemento necesario.

Acciones recomendadas
arg

11026, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. Error

al escribir la copia de seguridad.

Acciones recomendadas

arg

11032, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. La

version del sistema no coincide con la de la copia de seguridad.

Acciones recomendadas

arg

11027, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. Error

al leer los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

arg

11033, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. Error

al restaurar los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

arg

11028, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. Error

al escribir los parametros de configuracion.

11034, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. Error

al restaurar los parametros de configuracion.
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6.2 1x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

arg

Acciones recomendadas

arg

11035, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. El
sistema actual y la copia de seguridad no coinciden.

Acciones recomendadas

arg

11040, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. No

es posible eliminar el elemento.

Acciones recomendadas

arg

11036, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. Error

de escritura.

Consecuencias
La copia de seguridad estara incompleta.

Causas probables

Es posible que no tenga acceso de escritura a la unidad de
destino de la copia de seguridad.

Es posible que la unidad esté llena.

Si se trata de una unidad de red, es posible que haya perdido

la conexién.

Acciones recomendadas

arg

11037, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. Al
menos uno de los nombres de modo es demasiado largo.

Acciones recomendadas

arg

11038, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad. Tarea

desconocida.

Acciones recomendadas
arg

11039, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la copia de seguridad.

Soporte de almacenamiento lleno.

Continua en la pagina siguiente

11041, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Preparacion’ de la copia de seguridad.
Error durante la verificacion del sistema.

system.xml no esta instalado en el sistema.

Consecuencias
La copia de seguridad se ha cancelado.

Causas probables

system.xml no esta instalado en el sistema.

Acciones recomendadas
Reinstale el sistema.

11042, Error de copia de seguridad

Descripcion

Error durante el paso 'Preparacion’ de la copia de seguridad.
Error durante la verificacion del sistema.

system.xml no esta presente en el directorio SYSTEM.

Consecuencias

La copia de seguridad se ha cancelado.

Causas probables
system.xml no esta presente en el directorio SYSTEM.

Acciones recomendadas

Reinstale el sistema.

11043, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Preparacion’ de la copia de seguridad.
Error durante la verificacion del sistema.

linked_m.sys no esta presente en el directorio HOME.

Consecuencias
La copia de seguridad se ha cancelado.

Causas probables

linked_m.sys no esta presente en el directorio HOME.
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Acciones recomendadas

Reinstale el sistema.

11044, Error de copia de seguridad
Descripcion
Error al verificar la ruta de copia de seguridad.

Consecuencias

La copia de seguridad se ha cancelado.

Causas probables
La ruta de copia de seguridad contiene un caracter no valido.

Acciones recomendadas

Verifique la ruta de copia de seguridad.

11045, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error al crear el directorio de copia de seguridad debido a la

ausencia de derechos de acceso.

Consecuencias
La copia de seguridad se ha cancelado.

Causas probables
Ausencia de derechos de acceso en la ruta de copia de

seguridad indicada.

Acciones recomendadas
Verifique los derechos de acceso.

11120, Error de copia de seguridad

Descripcion

Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

Error desconocido.

Acciones recomendadas

11121, Error de copia de seguridad

Descripcion

Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

Error general.

Acciones recomendadas

11122, Error de copia de seguridad

Descripcion

Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

El directorio contiene elementos que deben crearse.

6.2 1Xx Xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

11123, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

El directorio carece de al menos un elemento necesario.

Acciones recomendadas

11124, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.
El directorio no existe.

Acciones recomendadas

11125, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.
Imposible crear el directorio.

Acciones recomendadas

11126, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

Error al escribir la copia de seguridad.

Acciones recomendadas

11127, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

Error al leer los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

11128, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

Error al escribir los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

11129, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

La estructura tiene demasiados niveles de profundidad.
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6.2 1x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

Acciones recomendadas

11130, Error de copia de seguridad

Descripcion

Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

No hay mas objetos.

Acciones recomendadas

11136, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

Error de escritura.

Acciones recomendadas

11131, Error de copia de seguridad

Descripcion

Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

El directorio carece de al menos un elemento necesario.

Acciones recomendadas

11137, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.
Al menos uno de los nhombres de modo es demasiado largo.

Acciones recomendadas

11132, Error de copia de seguridad

Descripcion

Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

La versidn del sistema no coincide con la de la copia de

seguridad.

Acciones recomendadas

11133, Error de copia de seguridad

Descripcion

Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

Error al restaurar los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

11134, Error de copia de seguridad

Descripcion

Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

Error al restaurar los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

11135, Error de copia de seguridad

Descripcion

Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

El sistema actual y la copia de seguridad no coinciden.

Continua en la pagina siguiente

11138, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.
Tarea desconocida.

Acciones recomendadas

11139, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

Soporte de almacenamiento lleno.

Acciones recomendadas

11140, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la copia de seguridad.

No es posible eliminar el elemento.

Acciones recomendadas

11220, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. Error

desconocido.

Acciones recomendadas

11221, Error de copia de seguridad

Descripcion

Error durante la copia de seguridad de la tarea. Error general.
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Acciones recomendadas

6.2 1Xx Xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

11222, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. El directorio

contiene elementos que deben crearse.

Acciones recomendadas

11229, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. La estructura
tiene demasiados niveles de profundidad.

Acciones recomendadas

11223, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. El directorio

carece de al menos un elemento necesario.

Acciones recomendadas

11230, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. No hay mas
objetos.

Acciones recomendadas

11224, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. El directorio

no existe.

Acciones recomendadas

11231, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. El directorio

carece de al menos un elemento necesario.

Acciones recomendadas

11225, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. Imposible crear

el directorio.

Acciones recomendadas

11232, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. La version del

sistema no coincide con la de la copia de seguridad.

Acciones recomendadas

11226, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. Error al escribir

la copia de seguridad.

Acciones recomendadas

11233, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. Error al

restaurar los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

11227, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. Error al leer los

parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

11234, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. Error al

restaurar los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

11228, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. Error al escribir

los parametros de configuracion.

11235, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. El sistema

actual y la copia de seguridad no coinciden.
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6.2 1x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

11236, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. Error de

escritura.

Acciones recomendadas
Verifique: No queda espacio libre en el dispositivo. Dispositivo

danado.

11237, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. Al menos uno

de los nombres de modo es demasiado largo.

Acciones recomendadas

11238, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. Tarea

desconocida.

Acciones recomendadas

11239, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. Soporte de

almacenamiento lleno.

Acciones recomendadas

11240, Error de copia de seguridad

Descripcion
Error durante la copia de seguridad de la tarea. No es posible

eliminar el elemento.

Acciones recomendadas

12021, Error de restauracion
Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. Error general.

Acciones recomendadas

arg

12022, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracién. El directorio

contiene elementos que deben crearse.

Acciones recomendadas
arg

12023, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. El directorio

carece de al menos un elemento necesario.

Acciones recomendadas
arg

12024, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. El directorio

no existe.

Acciones recomendadas

arg

12025, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. Imposible

crear el directorio.

Acciones recomendadas

arg

12020, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. Error

desconocido.

Acciones recomendadas

arg

Continua en la pagina siguiente

12026, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. Error al
escribir la copia de seguridad.

Acciones recomendadas
arg
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6.2 1Xx Xxx

Continuacion

12027, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. Error al leer
los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas
arg

12033, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. Error al

restaurar los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas
arg

12028, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. Error al

escribir los parametros de configuracién.

Acciones recomendadas
arg

12034, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. Error al

restaurar los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas
arg

12029, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. La estructura

tiene demasiados niveles de profundidad.

Acciones recomendadas
arg

12035, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. El sistema

actual y la copia de seguridad no coinciden.

Acciones recomendadas
arg

12030, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. No hay mas
objetos.

Acciones recomendadas

arg

12036, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. Error de

escritura.

Acciones recomendadas

arg

12031, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. El directorio

carece de al menos un elemento necesario.

Acciones recomendadas

arg

12037, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. Al menos
uno de los nombres de modo es demasiado largo.

Acciones recomendadas

arg

12032, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. La versién

del sistema no coincide con la de la copia de seguridad.

Acciones recomendadas
arg

12038, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracién. Tarea

desconocida.

Acciones recomendadas
arg
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6.2 1x xxx

Continuacion

12039, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. Soporte de

almacenamiento lleno.

Acciones recomendadas
arg

12040, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Prepare’ de la restauracion. No es posible

eliminar el elemento.

Acciones recomendadas
arg

Acciones recomendadas

12125, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la restauracion.
Imposible crear el directorio.

Acciones recomendadas

12126, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la restauracion. Error
al escribir la copia de seguridad.

Acciones recomendadas

12120, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la restauracion. Error

desconocido.

Acciones recomendadas

12127, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la restauracion. Error
al leer los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

12121, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la restauracion. Error

general.

Acciones recomendadas

12128, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la restauracion. Error

al escribir los parametros de configuracién.

Acciones recomendadas

12122, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la restauracion. El

directorio contiene elementos que deben crearse.

Acciones recomendadas

12129, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la restauracion. La

estructura tiene demasiados niveles de profundidad.

Acciones recomendadas

12123, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la restauracion. El

directorio carece de al menos un elemento necesario.

Acciones recomendadas

12130, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration' de la restauracion. No hay

mas objetos.

Acciones recomendadas

12124, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la restauracion. El

directorio no existe.

Continua en la pagina siguiente

12131, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la restauracion. El

directorio carece de al menos un elemento necesario.
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Acciones recomendadas

6.2 1Xx Xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

12132, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la restauracion. La
version del sistema no coincide con la de la copia de seguridad.

Acciones recomendadas

12139, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration' de la restauracion. Soporte

de almacenamiento lleno.

Acciones recomendadas

12133, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration' de la restauracién. Error

al restaurar los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

12140, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration’ de la restauracién. No es

posible eliminar el elemento.

Acciones recomendadas

12134, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration' de la restauracién. Error

al restaurar los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

12135, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration' de la restauracion. El

sistema actual y la copia de seguridad no coinciden.

Acciones recomendadas

12136, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration' de la restauracion. Error

de escritura.

Acciones recomendadas

12137, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration' de la restauracion. Al

menos uno de los nombres de modo es demasiado largo.

Acciones recomendadas

12138, Error de restauracion

Descripcion
Error durante el paso 'Configuration' de la restauracion. Tarea

desconocida.

12220, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. Error desconocido.

Acciones recomendadas

12221, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. Error general.

Acciones recomendadas

12222, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. El directorio contiene
elementos que deben crearse.

Acciones recomendadas

12223, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. El directorio carece

de al menos un elemento necesario.

Acciones recomendadas

12224, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. El directorio no existe.
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6.2 1x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

Acciones recomendadas

12225, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. Imposible crear el
directorio.

Acciones recomendadas

12232, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. La version del sistema
no coincide con la de la copia de seguridad.

Acciones recomendadas

12226, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. Error al escribir la

copia de seguridad.

Acciones recomendadas

12233, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. Error al restaurar los

parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

12227, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. Error al leer los

parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

12234, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. Error al restaurar los

parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

12228, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. Error al escribir los

parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

12235, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. El sistema actual y la

copia de seguridad no coinciden.

Acciones recomendadas

12229, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. La estructura tiene

demasiados niveles de profundidad.

Acciones recomendadas

12230, Error de restauracion

Descripcion

Error durante la restauracion de la tarea. No hay mas objetos.

Acciones recomendadas

12236, Error de restauracion

Descripcion

Error durante la restauracion de la tarea. Error de escritura.

Acciones recomendadas

12237, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. Al menos uno de los

nombres de modo es demasiado largo.

Acciones recomendadas

12231, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. El directorio carece

de al menos un elemento necesario.

Continua en la pagina siguiente

12238, Error de restauracion

Descripcion

Error durante la restauracion de la tarea. Tarea desconocida.
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Acciones recomendadas

6.2 1Xx Xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

12239, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. Soporte de

almacenamiento lleno.

Acciones recomendadas

12325, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. Imposible

crear el directorio.

Acciones recomendadas

12240, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea. No es posible eliminar

el elemento.

Acciones recomendadas

12326, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. Error al

escribir la copia de seguridad.

Acciones recomendadas

12320, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. Error
desconocido.

Acciones recomendadas

12327, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. Error al

leer los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

12321, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. Error

general.

Acciones recomendadas

12328, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. Error al

escribir los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

12322, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. El directorio

contiene elementos que deben crearse.

Acciones recomendadas

12329, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. La

estructura tiene demasiados niveles de profundidad.

Acciones recomendadas

12323, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. El directorio

carece de al menos un elemento necesario.

Acciones recomendadas

12330, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. No hay

mas objetos.

Acciones recomendadas

12324, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. El directorio

no existe.

12331, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. El directorio

carece de al menos un elemento necesario.

Continua en la pagina siguiente
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6.2 1x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

Acciones recomendadas

12332, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. La version
del sistema no coincide con la de la copia de seguridad.

Acciones recomendadas

12339, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. Soporte

de almacenamiento lleno.

Acciones recomendadas

12333, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. Error al

restaurar los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

12340, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. No es

posible eliminar el elemento.

Acciones recomendadas

12334, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. Error al

restaurar los parametros de configuracion.

Acciones recomendadas

12335, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracién de la tarea de usuario. El sistema

actual y la copia de seguridad no coinciden.

Acciones recomendadas

12336, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. Error de

escritura.

Acciones recomendadas

12337, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. Al menos

uno de los nombres de modo es demasiado largo.

Acciones recomendadas

12338, Error de restauracion

Descripcion
Error durante la restauracion de la tarea de usuario. Tarea

desconocida.

Continua en la pagina siguiente

12510, Mascara de subred no valida
Descripcion
La mascara de subred arg de la interfaz de red arg no es valida.

Consecuencias

La interfaz de red no se configurara y no puede utilizarse.

Causas probables
Es posible que la mascara de subred no esté bien escrita.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que la mascara de subred sea correcta.

12511, Direccion IP de interfaz de red no valida

Descripcion

La direccion IP arg de la interfaz de red arg no es valida o falta.

Consecuencias
La interfaz no se configurara y no puede utilizarse.

Causas probables
Es posible que la direccion IP esté mal escrita o que ya exista

en la red.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que la direccion IP de la interfaz sea correcta
y que no esté duplicada.

12512, Direccion IP de pasarela de red no valida

Descripcion
La direccion IP de la pasarela predeterminada arg no es valida

o falta, o bien la direccion IP de red local arg no es valida.

Consecuencias

La red no estara disponible y no podra utilizarse.
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Causas probables
Es posible que la direccion IP de la pasarela y/o de la red estan

mal escritas.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que las direcciones IP de la pasarela 'y de la

red local sean correctas.

12513, No se reciben parametros del servidor de
DHCP

Descripcion
La interfaz de red arg no ha recibido ninguiin parametro del
servidor de DHCP.

Consecuencias

La interfaz no se configurara y no puede utilizarse.

Causas probables
La conexion de red local no funciona o el servidor de DHCP no

estd activado.

6.2 1Xx Xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el cable de red local funcione
correctamente y que esté conectado correctamente.

2) Asegurese de que el servidor de DHCP esté activado.
3) Configure manualmente la direccién IP de red local.

12514, Error de inicializacion de interfaz de red

Descripcion

No se pudo inicializar la interfaz de red arg.

Consecuencias

La interfaz no se configurara y no puede utilizarse.

Causas probables
Es posible que los parametros de la red sean incorrectos.
- Si bien es poco probable, es posible que el hardware se

encuentre en mal estado y deba reemplazarlo.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que los parametros de red de la interfaz
utilizada sean correctos.

2) Aisle las causas reemplazando el hardware sospechoso.
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6.3 2x xxx

6.3 2X xxx

20010, Estado de paro de emergencia

Descripcion
El circuito de paro de emergencia ha sido interrumpido
anteriormente y, mientras estaba interrumpido, se ha intentado

utilizar el robot.

Consecuencias
El sistema permanece en el estado "En espera de Motors ON

después de paro de emergencia".

Causas probables
Se ha intentado manipular un control antes de devolver el
sistema al estado Motors ON.

Acciones recomendadas
1) Para reanudar el funcionamiento, devuelva el sistema al
estado Motors ON presionando el botén Motors ON del médulo

de control.

20011, Estado de paro de emergencia.

Descripcion
Se requiere el restablecimiento del paro de emergencia.
Acciones recomendadas

Libere en primer lugar el botén de paro de emergencia
y presione a continuacioén el botén de panel.

20012, Estado de fallo de sistema activo

Descripcion
Error de sistema no recuperable.

Se requiere un arranque en caliente.

Acciones recomendadas
Apague la alimentacion y enciéndala
de nuevo si el comando de restablecimiento de software

no se ejecuta o esta fuera de alcance.

20025, Tiempo limite de orden de paro

Descripcion

La orden de paro fue ejecutada

como un paro protegido forzado al

no recibir ninguna confirmacién dentro

del tiempo esperado.

Continua en la pagina siguiente

Acciones recomendadas

20030, Eje no conmutado

Descripcion
Uno o varios de los ejes internos de la

unidad mecanica no estan conmutados.

Acciones recomendadas

20031, Eje no calibrado.

Descripcion
Uno o varios de los ejes de medicion

absoluta/relativa no estan calibrados.

Acciones recomendadas
Asegurese de que el eje no esté calibrado

y calibrelo.

20032, Cuentarrevoluciones no actualizado

Descripcion
El cuentarrevoluciones no esta actualizado.
Uno o varios ejes de medicién

absoluta no estan sincronizados.

Acciones recomendadas
Mueva los ejes hasta la posicion de sincronizacién

y actualice los cuentarrevoluciones.

20033, Eje no sincronizado.

Descripcion
Uno o varios de los ejes de medicion

relativa no estan sincronizados.

Acciones recomendadas
Solicite Motores ON y sincronice todas

las unidades mecanicas de la lista.

20034, Memoria de la tarjeta de medida serie en
mal estado

Descripcion

Esta accion o este estado no se permiten porque los datos de
la tarjeta de medida serie (SMB) no se encuentran en buen
estado.
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Consecuencias

Todos los datos deben encontrarse en buen estado para
permitir el funcionamiento automatico. Es posible mover
manualmente el robot.

Causas probables

Existen diferencias entre los datos almacenados en la tarjeta
de medida serie y los almacenados en el controlador. Puede
deberse a la sustitucion de la tarjeta de medida serie, del
controlador o de ambos, o al borrado manual de la tarjeta de
medida serie.

Acciones recomendadas
1) Actualice los datos de la tarjeta de medida serie de la forma

detallada en el Manual del operador del IRC5.

20051, Comando no permitido

Descripcion
Este comando sélo se permite si el cliente tiene el control del

recurso (programa/movimiento).

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accion solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas

1) Compruebe si el cliente tiene el control, comprobando el
valor de "Acceso de escritura" en RobotStudio.

2) Compruebe si el cliente que deberia tener el control lo tiene

realmente.

20054, Comando no permitido

Descripcion
Este comando NO se permite cuando el programa se esta

ejecutando.

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accién solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el programa no se esté ejecutando.

20060, Comando no permitido

Descripcion
Este comando no se permite en el modo automatico.
Consecuencias

El sistema permanece en el mismo estado y la accion solicitada

no se realiza.

6.3 2X XXX

Continuacion

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el sistema NO se encuentre en el modo

automatico.

20061, Comando no permitido

Descripcion

Este comando no se permite al cambiar al modo automatico.

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accion solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el sistema NO esté cambiando al modo

automatico.

20062, Comando no permitido

Descripcion

Este comando no se permite en el modo manual.

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accion solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el sistema NO se encuentre en el modo

manual.

20063, Comando no permitido

Descripcion
Este comando no se permite en el modo manual a maxima

velocidad.

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accion solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el sistema NO se encuentre en el modo

manual a maxima velocidad.

20064, Comando no permitido

Descripcion
Este comando no se permite al cambiar al modo manual a

maxima velocidad.

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accion solicitada

no se realiza.

Continua en la pagina siguiente
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6.3 2x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el sistema NO esté cambiando al modo

manual a maxima velocidad.

20065, Comando no permitido

Descripcion
El comando sélo esta permitido en el modo manual (a velocidad

reducida o a maxima velocidad).

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accion solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el sistema NO esté en el modo Automatico
ni cambiado al modo manual (a velocidad reducida o a maxima

velocidad).

20066, Comando no permitido

Descripcion
La accién de entrada de sistema arg no se permite en el modo

manual a velocidad total.

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accion solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el sistema NO se encuentre en el modo

manual a velocidad total.

20067, Comando no permitido

Descripcion
La accién de entrada de sistema arg no se permite al cambiar

al modo manual velocidad total.

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accion solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas
Asegurese de que el sistema NO esté cambiando al modo

manual velocidad total.

20070, Comando no permitido

Descripcion

Este comando no se permite en el estado Motores ON.

Continua en la pagina siguiente

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accién solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el sistema se encuentre en el estado
Motores OFF.

20071, Comando no permitido

Descripcion
Este comando no se permite mientras se cambia al estado
Motores ON.

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accién solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas
1) Investigue quién ha solicitado la accion y por qué y, en caso

necesario, corrija las causas.

20072, Comando no permitido

Descripcion
Este comando no se permite en el estado Motores OFF.

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accién solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el sistema se encuentre en el estado
Motores ON.

20073, Comando no permitido

Descripcion
Este comando no se permite mientras se cambia al estado
Motores OFF.

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accién solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas
1) Investigue quién ha solicitado la accion y por qué y, en caso

necesario, corrija las causas.

20074, Comando no permitido

Descripcion

Este comando no se permite en el estado de paro protegido.
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Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accion solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el sistema NO se encuentre en el estado
de paro protegido.

20075, Comando no permitido

Descripcion
Este comando no se permite en el estado de paro de

emergencia.

Consecuencias

Se requiere el restablecimiento del paro de emergencia.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el sistema NO se encuentre en el estado
de paro de emergencia.

20076, Comando no permitido

Descripcion

Este comando no se permite en el estado de fallo del sistema.

Consecuencias
Se ha producido un error de sistema no recuperable y se

requiere un arranque en caliente.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el sistema NO se encuentre en el estado
de paro de emergencia.

2) Realice un reinicio de la forma detallada en el Manual del
operador del IRC5.

3) Si el reinicio no es posible, apague y encienda de nuevo la

alimentacién principal.

20080, Comando no permitido

Descripcion
Este comando no se permite si el eje no ha sido conmutado.

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accion solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas

1) Conmute el eje de la forma detallada en el documento
Additional Axes Manual (Manual de ejes adicionales).

2) Investigue quién ha solicitado la accion y por qué y, en caso

necesario, corrija las causas.

6.3 2X XXX

Continuacion

20081, Comando no permitido

Descripcion
Este comando no se permite si el eje no esta calibrado.

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accion solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas
1) Calibre el eje de la forma detallada en las instrucciones de
calibracion con Pendulum o en las instrucciones de calibraciéon

con Levelmeter, en funcion del equipo que vaya a utilizar.

20082, Comando no permitido

Descripcion
Este comando no se permite si el cuentarrevoluciones del eje
no esta actualizado.

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accion solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas
1) Actualice el cuentarrevoluciones de la forma detallada en el

Manual del operador del IRC5.

20083, Comando no permitido

Descripcion

Este comando no se permite si el eje no esta sincronizado.

Consecuencias
El sistema permanece en el mismo estado y la accion solicitada

no se realiza.

Acciones recomendadas

1) Sincronice el eje de la forma detallada en las instrucciones
de calibracién con Pendulum o en las instrucciones de
calibracién con Levelmeter, en funcion del equipo que vaya a

utilizar.

20084, Comando no permitido

Descripcion
Este comando no se permite porque los datos de la tarjeta de

medida serie (SMB) no se encuentran en buen estado.

Consecuencias
Todos los datos deben encontrarse en buen estado para
permitir el funcionamiento automatico. Es posible mover

manualmente el robot.

Continua en la pagina siguiente

3HAC020738-005 Revision: P

127

© Copyright 2005-2013 ABB. Reservados todos los derechos.



6 Resolucion de problemas segun el registro de eventos

6.3 2x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas
1) Actualice los datos de la tarjeta de medida serie de la forma

detallada en el Manual del operador del IRC5.

20088, Modo automatico rechazado

Descripcion
No fue posible cambiar la velocidad al 100% cuando se solicité

el modo automatico.

Consecuencias
El sistema no puede pasar al modo automatico.

Causas probables

No fue posible cambiar la velocidad al 100%.

Acciones recomendadas

1) Regrese al modo manual.

2a) Cambie la velocidad en el menu de configuracion rapida.
2b) o cambie el parametro de sistema Controller/Auto Condition
Reset/AliDebugSettings/Reset a No si el sistema debe estar
en el modo de depuracion al cambiar al modo automatico.

3) Regrese al modo automatico y confirme.

20089, Modo automatico rechazado

Descripcion
La cadena de llamadas ha sido alterada para comenzar en una
rutina distinta de Main y no pudo ser restablecida a Main al

solicitar el modo automatico.

Consecuencias
El sistema no puede pasar al modo automatico.

Causas probables

No fue posible situar el puntero de programa en Main.

Acciones recomendadas

1) Regrese al modo manual.

2a) Mueva el PP a Main.

2b) O bien si el programa siempre debe empezar en la nueva
rutina, cambie el parametro de sistema Main entry (dominio
Controller, tipo Task) al nuevo nombre de rutina.

2c) o cambie el parametro de sistema Controller/Auto Condition
Reset/AliDebugSettings/Reset a No si el sistema debe estar
en el modo de depuracion al cambiar al modo automatico.

3) Regrese al modo automatico y confirme.

20092, Comando no permitido

Descripcion
No se permite en el estado

de inicio de E/S de sistema bloqueado.

Continua en la pagina siguiente

Acciones recomendadas

20093, Modo automatico rechazado

Descripcion
Una o varias de las tareas de tipo NORMAL estaban
desactivadas y no pudieron ser activadas al solicitar el modo

automatico.

Consecuencias

El sistema no puede pasar al modo automatico.

Causas probables
No es posible restablecer el panel de seleccién de tareas del

bloque sincronizado.

Acciones recomendadas

1) Regrese al modo manual.

2a) Mueva el PP a Main.

2b) o ejecute paso a paso para salir del bloque sincronizado.
2c) o cambie el parametro de sistema Controller/Auto Condition
Reset/AlIDebugSettings/Reset a No si el sistema debe estar
en el modo de depuracion al cambiar al modo automatico.

3) Regrese al modo automatico y confirme.

20094, Nombre de carga no encontrado

Descripcion
No se encuentra el nombre de carga arg.

Consecuencias
Imposible realizar un movimiento sin una definicion correcta
de la carga.

Causas probables
Es posible que el médulo que contiene la definicion de la carga

se haya eliminado.

Acciones recomendadas
Cargue el médulo que contiene la definicion de la carga.
Seleccione otra carga.

20095, Nombre de herramienta no encontrado

Descripcion
No se encuentra el nombre de herramienta arg.

Consecuencias
Imposible realizar un movimiento sin una definicién correcta

de la herramienta.

Causas probables
Es posible que el médulo que contiene la definicion de la

herramienta se haya eliminado.
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Acciones recomendadas
Cargue el médulo que contiene la definicion de la herramienta.

Seleccione otra herramienta.

20096, Nombre de objeto de trabajo no
encontrado

Descripcion

No se encuentra el nombre de objeto de trabajo arg.

Consecuencias
Imposible realizar un movimiento sin una definicion correcta
del objeto de trabajo.

Causas probables
Es posible que el médulo que contiene la definicion del objeto

de trabajo se haya eliminado.

Acciones recomendadas
Cargue el mddulo que contiene la definicion del objeto de
trabajo.

Seleccione otro objeto de trabajo.

20097, No se permite mover con una carga de
tipo LOCAL PERS

Descripcion
El objeto arg es de tipo LOCAL PERS y no es posible realizar

el movimiento.

Acciones recomendadas
Cambie la carga.

20098, No se permite mover con una herramienta
de tipo LOCAL PERS

Descripcion
El objeto arg es de tipo LOCAL PERS y no es posible realizar

el movimiento.

Acciones recomendadas

Cambie la herramienta.

20099, No se permite mover con un objeto de
trabajo de tipo LOCAL PERS

Descripcion
El objeto arg es de tipo LOCAL PERS y no es posible realizar

el movimiento.

Acciones recomendadas

Cambie el objeto de trabajo.

6.3 2X XXX

Continuacion

20101, Unidad de programacioén (programa) en
control.

Descripcion
La ventana de la unidad de programacion
tiene el foco y el control

del servidor de programas.

Acciones recomendadas
Active la ventana de produccion
y repita el comando.

20103, Controlador ocupado actualizando el
panel de seleccion de tareas.

Descripcion
El panel de seleccién de tareas esta siendo actualizado.
No es posible ejecutar el comando solicitado.

Acciones recomendadas
Ejecute de nuevo el comando o

realice un arranque en caliente y ejecute de nuevo el comando.

20104, La ruta de sistema es demasiado larga.

Descripcion
La ruta de sistema es demasiado larga.

El sistema no puede actuar de forma segura.

Consecuencias
El sistema entrara en el estado de fallo del sistema.

Acciones recomendadas
Mueva el sistema hasta una ubicacion que presente una ruta

de archivo mas corta.

20105, Copia de seguridad en proceso

Descripcion
Ya existe una copia de seguridad en proceso.

Consecuencias
El comando "Backup" de la sefial de entrada del sistema se

rechazara.

Acciones recomendadas
Utilice la senal de salida del sistema "Backup in progress" para

controlar si es posible iniciar una copia de seguridad.

20106, Ruta de copia de seguridad

Descripcion
Hay errores en la ruta de copia de seguridad o en el nombre
de la copia de seguridad en la configuracién para la entrada

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

de sistema Backup. No fue posible crear el directorio para la
copia de seguridad.
Ruta de copia de seguridad: arg

Nombre de copia de seguridad: arg

Consecuencias
El comando "Backup" de la sefial de entrada del sistema se

rechazara.

Acciones recomendadas
Verifique que la ruta y el nombre configurados para la entrada
de sistema Backup sean correctos.

20111, Unidad de programacion (programa) en
control

Descripcion

La ventana de la unidad de programacion
tiene el foco y el control

del servidor de programas.

Acciones recomendadas
Active la ventana de produccién

y repita el comando.

20120, E/S de sistema en control

Descripcion
Consulte el titulo

Acciones recomendadas

20126, Datos de carga cambiados

Descripcion
La carga activa arg ha sido eliminada y sustituida con arg. Los
datos de la carga estaban situados en la tarea arg conectada

a la unidad mecanica arg.

Consecuencias
Es posible que la definicién de carga del movimiento no sea

correcta.

Causas probables

Los datos de carga han sido eliminados. Es posible que el
modulo que contiene la definicion original de la herramienta
haya sido eliminado.

Acciones recomendadas
Si necesita la definicion anterior, busque el programa o el

modulo que contiene los datos de carga originales y carguelo.
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20127, Datos de herramienta cambiados

Descripcion
La herramienta activa arg ha sido eliminada y sustituida con
arg. Los datos de la herramienta estaban situados en la tarea

arg conectada a la unidad mecanica arg.

Consecuencias
Es posible que la definicion de herramienta del movimiento no

sea correcta.

Causas probables
Los datos de herramienta han sido eliminados. Es posible que
el médulo que contiene la definicién original de la herramienta

haya sido eliminado.

Acciones recomendadas
Si necesita la definicion anterior, busque el programa o el
modulo que contiene los datos de herramienta originales y

carguelo.

20128, Datos de objeto de trabajo cambiados

Descripcion
El objeto de trabajo activo arg ha sido eliminado y sustituido
con arg. Los datos del objeto de trabajo estaban situados en

la tarea arg conectada a la unidad mecanica arg.

Consecuencias
Es posible que la definicion de objeto de trabajo del movimiento

no sea correcta.

Causas probables
Los datos del objeto de trabajo fueron eliminados. Es posible
que el moédulo que contiene la definicion original de la

herramienta haya sido eliminado.

Acciones recomendadas
Si necesita la definicion anterior, busque el programa o el
modulo que contiene los datos de objeto de trabajo originales

y carguelo.

20130, Menu de tareas activas restaurado

Descripcion
Durante el arranque en caliente, el "menu de tareas activas"

se restaura en el modo automatico.

Consecuencias
Si tenia una o varias tareas no activadas, volveran a estar

activadas tras el arranque en caliente en el modo automatico.

Causas probables

Se ha realizado un arranque en caliente.
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Acciones recomendadas
Entre en el modo manual.
2. Desactive las tareas que no desee.

3. Vuelva al modo automatico.

20131, Modo automatico rechazado

Descripcion
Una o varias sefales de E/S légicas estaban bloqueadas y no

pudieron ser desbloqueadas al solicitar el modo automatico.

Consecuencias
El sistema no puede pasar al modo automatico.

Causas probables

Alguna senal de E/S bloqueada no pudo ser desbloqueada.

Acciones recomendadas

1) Regrese al modo manual.

2a) Consulte el registro de eventos en busca de errores
relacionados con la E/S.

2b) o cambie el parametro de sistema Controller/Auto Condition
Reset/AlIDebugSettings/Reset a No si el sistema debe estar
en el modo de depuracion al cambiar al modo automatico.

3) Regrese al modo automatico y confirme.

20132, Senales de E/S bloqueadas

Descripcion
Una o varias sefales de E/S légicas estaban bloqueadas

durante el inicio en el modo automatico.

Consecuencias
Las sefales bloqueadas se desbloquearan.

Causas probables
El sistema fue cambiado al modo automatico durante el
arranque en caliente.

El parametro de sistema AllDebugSettings tiene el valor Yes.

Acciones recomendadas

Ninguna. El sistema ha restablecido automaticamente los
valores de depuracion.

Para conservar los valores de depuracion en el modo
automatico:

1) Regrese al modo manual.

2) Cambie el parametro de sistema Controller/Auto Condition
Reset/AlIDebugSettings/Reset a NO.

3) Regrese al modo automatico y confirme.

4) Para obtener mas informacion, consulte el Manual de

referencia técnica - Parametros del sistema.

6.3 2X XXX
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20133, Valores de depuracion en el modo
automatico

Descripcion
Una o varias sefales de E/S légicas estaban bloqueadas

durante el inicio en el modo automatico.

Consecuencias
Las sefales de E/S bloqueadas seguiran bloqueadas.
El sistema no estara en el modo de plena produccién en

automatico.

Acciones recomendadas

Para el modo de plena produccién:

1) Regrese al modo manual.

2) Cambie el parametro de sistema Controller/Auto Condition
Reset/AlIDebugSettings/Reset a YES.

3) Regrese al modo automatico y confirme.

4) Para obtener mas informacion, consulte el Manual de

referencia técnica - Parametros del sistema.

20134, Cadena de llamadas

Descripcion
La cadena de llamadas ha sido alterada para partir de una rutina
distinta de main.

Consecuencias

El puntero de programa se restablecera a la rutina Main.

Causas probables
El sistema fue cambiado al modo automatico durante el
arranque en caliente.

El parametro de sistema AllDebugSettings tiene el valor Yes.

Acciones recomendadas

Para usar el modo de depuracién en el modo automatico:
1) Regrese al modo manual.

2) Cambie el parametro de sistema AllDebugSetting a NO.
3) Regrese al modo automatico y confirme.

4) Para obtener mas informacion, consulte el Manual de

referencia técnica - Parametros del sistema.

20135, Valores de depuracion en el modo
automatico

Descripcion
La cadena de llamadas ha sido alterada para partir de una rutina

distinta de main.

Consecuencias
El puntero de programa no se situara en Main.

Continua en la pagina siguiente
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El sistema no estara en el modo de plena produccion en

automatico.

Acciones recomendadas

Para el modo de plena produccién:

1) Regrese al modo manual.

2) Cambie el parametro de sistema Controller/Auto Condition
Reset/AliDebugSettings/Reset a YES.

3) Regrese al modo automatico y confirme.

4) Para obtener mas informacion, consulte el Manual de

referencia técnica - Parametros del sistema.

20136, Velocidad reducida

Descripcion
El sistema estaba funcionando a velocidad reducida durante

el inicio en el modo automatico.

Consecuencias
La velocidad cambiara al 100%.

Causas probables
El sistema fue cambiado al modo automatico durante el

arranque en caliente.

Acciones recomendadas

Ninguna. El sistema ha restablecido automaticamente los
valores de depuracién.

Para conservar los valores de depuracion en el modo
automatico:

1) Regrese al modo manual.

2) Cambie el parametro de sistema Controller/Auto Condition
Reset/AlIDebugSettings/Reset a NO.

3) Regrese al modo automatico y confirme.

4) Para obtener mas informacion, consulte el Manual de

referencia técnica - Parametros del sistema.

20137, Valores de depuracion en el modo
automatico

Descripcion
El sistema estaba funcionando a velocidad reducida durante

el inicio en el modo automatico.

Consecuencias
La velocidad permanecera sin cambios.
El sistema no estara en el modo de plena produccion en

automatico.

Acciones recomendadas
Para el modo de plena produccién:

1) Regrese al modo manual.
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2) Cambie el parametro de sistema Controller/Auto Condition
Reset/AlIDebugSettings/Reset a YES.

3) Regrese al modo automatico y confirme.

4) Para obtener mas informacion, consulte el Manual de
referencia técnica - Parametros del sistema.

20138, Tareas desactivadas

Descripcion
Una o varias de las tareas de tipo NORMAL estaban

desactivadas durante el inicio en el modo automatico.

Consecuencias

Todas las tareas normales desactivadas se activaran.

Causas probables

El sistema fue cambiado al modo automatico durante el
arranque en caliente.

El parametro de sistema AllDebugSettings tiene el valor Yes.

Acciones recomendadas

Ninguna. El sistema ha restablecido automaticamente los
valores de depuracién.

Para conservar los valores de depuracion en el modo
automatico:

1) Regrese al modo manual.

2) Cambie el parametro de sistema Controller/Auto Condition
Reset/AlIDebugSettings/Reset a NO.

3) Regrese al modo automatico y confirme.

4) Para obtener mas informacién, consulte el Manual de

referencia técnica - Parametros del sistema.

20139, Valores de depuracion en el modo
automatico

Descripcion
Una o varias de las tareas de tipo NORMAL estaban

desactivadas durante el inicio en el modo automatico.

Consecuencias
Las tareas desactivadas permaneceran desactivadas.
El sistema no estara en el modo de plena produccién en

automatico.

Acciones recomendadas

Para el modo de plena produccion:

1) Regrese al modo manual.

2) Cambie el parametro de sistema Controller/Auto Condition
Reset/AlIDebugSettings/Reset a YES.

3) Regrese al modo automatico y confirme.

4) Para obtener mas informacién, consulte el Manual de

referencia técnica - Parametros del sistema.
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20140, Motores ON rechazado

Descripcion
El paso a Motores ON a través de las E/S del sistema fue
rechazado.

Acciones recomendadas

20144, Detencion rechazada

Descripcion
La detencién del programa a través de las E/S del sistema fue
rechazada.

Acciones recomendadas

20141, Motores OFF rechazado

Descripcion
El paso a Motores OFF a través de las E/S del sistema fue
rechazado.

Acciones recomendadas

20145, Detencion de ciclo rechazada

Descripcion
La detencién del programa tras el ciclo a través de las E/S del

sistema fue rechazada.

Acciones recomendadas

20142, Inicio rechazado

Descripcion
El inicio/reinicio del programa a través de las E/S del sistema
fue rechazado.

Consecuencias
No sera posible iniciar el programa.

Causas probables

- Puede deberse a que el robot esta fuera de la distancia de
recuperacion.

- El programa se estaba ejecutando.

- Hay una operacion de copia de seguridad en curso.

Acciones recomendadas
- Realice un movimiento manual del robot hasta la zona de
recuperacion o mueva el puntero de programa.

- Detenga el programa antes de activar System Input Start.

20143, Inicio de main rechazado

Descripcion
El inicio del programa en la rutina main a través de las E/S del
sistema fue rechazado.

Consecuencias

No sera posible iniciar el programa.

Causas probables
- El programa se estaba ejecutando.

- Hay una operacion de copia de seguridad en curso.

Acciones recomendadas
Detenga el programa antes de activar System Input Start at
Main.

20146, Interrupcion manual rechazada

Descripcion
La interrupciéon manual del programa a través de las E/S del

sistema fue rechazada.

Consecuencias

La interrupcion manual no se ejecutara.

Causas probables
- El programa se estaba ejecutando.

- Hay una operacion de copia de seguridad en curso.

Acciones recomendadas
Detenga el programa antes de activar System Input Interrupt.

20147, Carga e inicio rechazados

Descripcion
La cargay el inicio del programa a través de las E/S del sistema

fueron rechazados.

Consecuencias

No sera posible iniciar el programa.

Causas probables

- Los argumentos System Input Load y Start son incorrectos.
- El médulo fue cargado, pero el sistema no pudo establecer
el puntero de programa.

- El programa se estaba ejecutando.

- Hay una operacion de copia de seguridad en curso.

Acciones recomendadas

Compruebe lo siguiente:

- Que los argumentos de System Input Load and Start sean
correctos.

- Que el nombre del archivo de programa a cargar esté definido

y sea correcto (incluida la unidad de almacenamiento).
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- Que el nombre de la tarea en la que debe cargarse el programa
esté definido y sea correcto.

- Que el programa estaba detenido antes de activar System
Input Load and Start.

20148, Confirmacion rechazada

Descripcion
La confirmacién del restablecimiento del paro de emergencia

a través de las E/S del sistema fue rechazada.

Acciones recomendadas

20149, Restablecimiento de error rechazado

Descripcion
El restablecimiento del error de ejecucion del programa a través

de las E/S del sistema fue rechazado.

Acciones recomendadas

20150, Fallo de carga

Descripcion
La carga de un programa a través de la E/S del sistema ha

fallado.

Consecuencias

No sera posible iniciar el programa.

Causas probables

- Los argumentos para System Input Load son incorrectos.

- El médulo fue cargado, pero el sistema no pudo establecer
el puntero de programa.

- El programa se estaba ejecutando.

- Hay una operacion de copia de seguridad en curso.

Acciones recomendadas

Compruebe lo siguiente:

- Que los argumentos de System Input Load sean correctos.

- Que el nombre del archivo de programa a cargar esté definido
y sea correcto (incluida la unidad de almacenamiento).

- Que el nombre de la tarea en la que debe cargarse el programa
esté definido y sea correcto.

- Que el programa estaba detenido antes de activar System

Input Load.

20153, Motors ON e inicio rechazados

Descripcion
El paso a Motors ON y el inicio/reinicio del programa a través

de las E/S del sistema fueron rechazados.
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Consecuencias

No sera posible iniciar el programa.

Causas probables

- Puede deberse a que el robot estéa fuera de la distancia de
recuperacion.

- El programa se estaba ejecutando.

- Hay una operacion de copia de seguridad en curso.

Acciones recomendadas

- Realice un movimiento manual del robot hasta la zona de
recuperacion o mueva el puntero de programa.

- Detenga el programa antes de activar System Input Motors
On and Start.

20154, Detencion de instruccion rechazada

Descripcion
La detencién del programa tras la instruccion a través de las
E/S del sistema fue rechazada.

Acciones recomendadas

20156, Argumento no definido

Descripcion
El nombre de la rutina de interrupcion para la interrupcion

manual a través de las E/S del sistema no esta definido.

Acciones recomendadas

Configure el nombre de la rutina de interrupcion.

20157, Argumento no definido

Descripcion
El nombre del programa para la carga y el inicio

a través de las E/S del sistema no esta definido.

Acciones recomendadas
Configure el nombre del programa.

20158, No hay senal de entrada de sistema

Descripcion

Se ha configurado una entrada de sistema a una
sefal de E/S que no existe.

Entrada de sistema: arg

Nombre de senal: arg

Consecuencias

El sistema pasa al estado SYS FAIL.
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Acciones recomendadas
Anada la senal arg a eio.cfg o elimine la entrada de sistema
arg de eio.cfg.

Debe configurar una senal para cada entrada de sistema.

20159, No hay sefal de salida de sistema

Descripcion

Se ha configurado una salida de sistema a una
sefal de E/S que no existe.

Salida de sistema: arg

Nombre de senal: arg

Consecuencias

El sistema pasa al estado SYS FAIL.

Acciones recomendadas

Anada la sehal arg a eio.cfg o elimine la salida de sistema arg
de eio.cfg.

Debe configurar una senal para cada salida de sistema.

20161, Trayectoria no encontrada

Descripcion

El médulo de sistema arg de la tarea

arg tiene una especificacion

correspondiente en la configuracién de

"Task modules" (Mddulos de tarea) que hace referencia a

una ruta de archivo que no existe.

Acciones recomendadas

Consulte "Task modules" (Médulos de tarea) en el menu
"System

Parameter" (Parametros del sistema) y cambie la ruta

del elemento en este médulo de sistema.

20162, Error de escritura

Descripcion

Se ha producido un error de escritura cuando el sistema
intentaba guardar el médulo de sistema arg

enarg

en la tarea arg. También es posible que el

sistema no tenga espacio libre.

Acciones recomendadas

Consulte "Task modules" (Médulos de tarea) en el menu
"System

Parameter" (Parametros del sistema) y cambie la ruta

del elemento en este médulo de sistema.

6.3 2X XXX
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20164, Fallo de reconfiguracion

Descripcion
Aun hay médulos de sistema
no guardados.

Acciones recomendadas
Lea las descripciones del error
en los mensajes anteriores.

Vuelva a intentar el inicio del sistema.

20165, Puntero de programa perdido.

Descripcion
Ya no es posible reiniciar a partir

de la posicion actual.

Acciones recomendadas
Es necesario iniciar el programa

desde el principio.

20166, Guardado de moédulo rechazado

Descripcion

El médulo arg

es anterior al cédigo fuente
de arg

en la tarea arg.

Acciones recomendadas

20167, Médulo no guardado

Descripcion
El médulo arg
ha cambiado pero aun no esta guardado en

la tarea arg.

Acciones recomendadas

20170, Sistema parado

Descripcion

Se ha detectado un error que ha parado el sistema.

Consecuencias

El sistema entra en el estado SYS STOP y el robot se ha
detenido a lo largo de la trayectoria. El significado completo
de este estado se describe en el Manual de solucién de
problemas del IRC5.

Causas probables
Existen varios errores que pueden provocar este cambio de
estado.
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Acciones recomendadas

1) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan producido al mismo tiempo para determinar la causa
real.

2) Solucione la causa del fallo.

20171, Sistema detenido

Descripcion

Se ha detectado un error que ha detenido el sistema.

Consecuencias

El sistema entra en el estado SYSHALT, el programay el
movimiento del robot se han parado y los motores se han
apagado. El significado completo de este estado se describe

en el Manual de solucién de problemas del IRC5.

Causas probables
Existen varios errores que pueden provocar este cambio de
estado.

Acciones recomendadas

1) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan producido al mismo tiempo para determinar la causa
real.

2) Solucione la causa del fallo.

3) Reinicie el programa.

20172, Fallo del sistema

Descripcion

Se ha detectado un error que ha provocado un fallo del sistema.

Consecuencias

El sistema pasa al estado SYSFAIL. El programay el
movimiento del robot se han parado y los motores se han
apagado. El significado completo de este estado se describe

en el Manual de solucién de problemas del IRC5.

Causas probables
Existen varios errores que pueden provocar este cambio de

estado.

Acciones recomendadas

1) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan producido al mismo tiempo para determinar la causa
real.

2) Solucione la causa del fallo.

3) Realice un reinicio del sistema de la forma detallada en el
Manual del operador del IRC5.
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20176, Salida analodgica de sistema fuera de
limites

Descripcion
El valor arg de la salida de sistema arg, sefal arg, esta fuera

de sus limites (min. légico: arg m/s, max. légico: arg m/s).

Consecuencias
El nuevo valor no se ha establecido y se conserva el valor

anterior de la sefial analdgica.

Causas probables
Los limites logicos superior y/o inferior de la sefial pueden estar

mal definidos.

Acciones recomendadas
Ajuste los valores de los limites légicos superior y/o inferior

para la sefal y reinicie el controlador.

20177, Cortocircuito en circuito de fase de motor

Descripcion
El motor o el cable de motor del eje arg del médulo de
accionamiento arg y la unidad de accionamiento nimero arg

es un cortocircuito.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Puede deberse a un motor o un cable de motor en mal estado.
También puede estar causado por la existencia de
contaminacién en los contactores de los cables o a una averia

en los devanados del motor.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el cable del motor esté conectado
correctamente a la unidad de accionamiento.

2) Compruebe el cable y el motor midiendo sus respectivas
resistencias. Desconecte antes de la medicion.

3) Sustituya cualquier componente defectuoso.

20178, Nombre de tarea incorrecto configurado

Descripcion
El nombre de tarea incorrecto arg ha sido configurado para la

entrada de sistema arg.

Consecuencias
La sefal de entrada digital no estara conectada al evento
especificado.

Acciones recomendadas

Modifique la configuracién y reinicie el sistema.
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20179, Memoria de disco en un nivel bajo critico

Descripcion
La capacidad de almacenamiento libre del disco ha alcanzado
un nivel critico. En este momento esta por debajo de los 10

Mb. La ejecucion de programas de RAPID se detendra.

Consecuencias
El espacio libre del disco esta muy cerca de llenarse
completamente. Cuando esto ocurra, el sistema no podra

funcionar.

Causas probables

Demasiados datos en el disco.

Acciones recomendadas
1) Guarde los archivos en otro disco conectado a la red.
2) Borre datos del disco.

3) Después de eliminar archivos del disco, reinicie el programa.

20181, Restablecimiento de sistema rechazado.

Descripcion
No se permite restablecer el sistema
a través de las E/S del sistema.

Acciones recomendadas

20184, Argumento incorrecto para entradas del
sistema

Descripcion
Se ha declarado un modo de arranque no definido

para las E/S del sistema.

Acciones recomendadas

20185, Nombre incorrecto

Descripcion
Se ha declarado un nombre no definido

en la configuracién runchn_bool actual.

Acciones recomendadas

20187, Archivo de registro de diagnostico creado

Descripcion

Debido a uno de los distintos fallos posibles, se ha creado un
archivo de diagnosticos del sistema en arg. Este archivo
contiene informacién de depuracion interna y se ha disefiado

para los fines de solucion de problemas y depuracion.

6.3 2X XXX
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Consecuencias
El sistema reaccionara ante el error dando lugar a un paro,

como se especifica en su propio texto del registro de eventos.

Causas probables
Existen varios errores que pueden provocar esta situacion. Por
lo general, los fallos que hacen que el sistema pase al estado

SYS FAIL también crean un archivo de registro de diagnéstico.

Acciones recomendadas
Si es necesario, puede afnadir este archivo al final de un informe

de errores para enviarlo a su representante local de ABB.

20188, Datos de sistema no validos

Descripcion

El contenido del archivo arg, que contiene datos persistentes
del sistema, no es valido. Cédigo de error interno: arg. El
sistema ha sido reiniciado utilizando los ultimos datos validos

del sistema, guardados anteriormente en arg.

Consecuencias

Los cambios realizados en la configuracién del sistema o en
los programas de RAPID desde arg NO estaran disponibles
después del reinicio. Tendra que implementar de nuevo estos
cambios.

Acciones recomendadas

1) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan producido al mismo tiempo para determinar la causa
real.

2) Si es aceptable, realice un arranque B-start para aceptar el
inicio con los ultimos datos validos cargados en el sistema.
3) Reinstale el sistema.

4) Compruebe la cantidad de espacio libre en el disco. Si es
necesario, elimine datos para aumentar la capacidad de disco

disponible.

20189, Datos de robot no validos

Descripcion

Imposible cargar los datos de robot
independientes de sistema del archivo arg.
El archivo existe porque el contenido

no es valido. Cédigo interno: arg

Acciones recomendadas

Compruebe los demas mensajes registrados
para conocer las acciones necesarias.
Asegurese de que queda memoria libre

en el dispositivo.
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20192, Memoria de disco casi agotada

Descripcion
La capacidad de almacenamiento libre del disco es inferior a
los 25 MB. Cuando descienda hasta los 10 MB, se detendra la

ejecucion de los programas de RAPID.

Consecuencias
La capacidad del disco esta a punto de agotarse. Cuando esto

ocurra, el sistema no podra funcionar.

Causas probables

Demasiados datos en el disco.

Acciones recomendadas
1) Guarde los archivos en otro disco conectado a la red.
2) Borre datos del disco.

20193, Aviso de actualizacion de datos de robot

Descripcion

Los valores de sincronizacion de los ejes y los datos de
informacion de servicio (SIS) han sido restaurados desde la
copia de seguridad.

Los datos de robot independiente de sistema

no se guardaron durante el cierre del sistema. Los

datos han sido restaurados desde la ultima copia de seguridad.

Acciones recomendadas

Asegurese de que queda suficiente memoria libre

en el dispositivo.

Es posible que la bateria de respaldo se haya descargado.
Compruebe el

registro de hardware.

20194, Datos de sistema no copiados

Descripcion

El sistema se ha restaurado correctamente,

pero no fue posible crear una copia de seguridad
de los datos de sistema actuales.

Acciones recomendadas
Asegurese de que queda suficiente memoria libre
en el dispositivo arg.

20195, Datos de sistema perdidos durante el
ultimo apagado del sistema

Descripcion
Normalmente, todos los datos de sistema se guardan al apagar.

Durante el ultimo apagado, el guardado de los datos ha fallado.
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El sistema ha sido reiniciado utilizando los ultimos datos validos

del sistema, guardados anteriormente en arg.

Consecuencias

arg Los cambios realizados en la configuracion del sistema o
en los programas de RAPID desde arg NO estaran disponibles
después del reinicio. Tendra que implementar de nuevo estos

cambios.

Causas probables
Es posible que el banco de energia de respaldo estuviera
descargado en el momento del cierre. Es posible que el disco

de almacenamiento esté lleno.

Acciones recomendadas

1) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan producido al mismo tiempo para determinar la causa
real.

2) Si es aceptable, realice un arranque B-start para aceptar el
inicio con los datos cargados en el sistema.

3) Reinstale el sistema.

4) Compruebe la cantidad de espacio libre en el disco. Si es
necesario, elimine datos para aumentar la capacidad de disco

disponible.

20196, Médulo guardado

Descripcion

Durante la reconfiguracion del sistema se ha encontrado un
moédulo modificado pero no guardado aun.

El médulo se ha guardado en

arg.

Acciones recomendadas

20197, Imposible encontrar los datos de sistema
del ciclo anterior

Descripcion

Normalmente, todos los datos de sistema se guardan al apagar.
No es posible encontrar el archivo que contiene los datos
persistentes del sistema. El sistema ha sido reiniciado utilizando
los ultimos datos validos del sistema, guardados anteriormente

en arg.

Consecuencias

arg Los cambios realizados en la configuracion del sistema o
en los programas de RAPID desde arg NO estaran disponibles
después del reinicio. Tendra que implementar de nuevo estos

cambios.
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Causas probables
Es posible que tenga que mover o eliminar manualmente el

archivo que contiene los datos de sistema guardados.

Acciones recomendadas

1) Compruebe la ubicacién y la disponibilidad del archivo de
datos de sistema.

2) Si es aceptable, realice un arranque B-start para aceptar el
inicio con los ultimos datos validos cargados en el sistema.

3) Reinstale el sistema.

20199, SoftStop de sistema rechazado

Descripcion
La entrada de sistema SoftStop no se permite.

Acciones recomendadas

20200, Interruptor de fin de carrera abierto por
el SC

Descripcion
El interruptor de fin de carrera del robot ha sido abierto por el
Safety Controller (SC).

Consecuencias
El sistema pasa al estado de paro protegido.

Causas probables
El controlador Safety Controller ha abierto el interruptor de fin

de carrera debido a una vulneracion de la seguridad.

Acciones recomendadas

1) Consulte el motivo indicado en otros registros de eventos.
2) Compruebe el cable entre tarjeta de contactor y el controlador
Safety Controller.

3) Rearme el paro pulsando el pulsador Motors ON o activando

la entrada de sistema adecuada.

20201, Interruptor de limite abierto

Descripcion
El interruptor de limite del robot se ha abierto.

Consecuencias
El sistema pasa al estado Motores OFF.

Causas probables
Se ha hecho funcionar al robot fuera del area de trabajo definido

por los interruptores de limite montados en el robot.

Acciones recomendadas
1) Presione un botén "Override Limit" (Redefinir limite) externo
si existe y

mueva manualmente el robot al area de trabajo.

6.3 2X XXX

Continuacion

2) Reanude el funcionamiento.

20202, Paro de emergencia abierto

Descripcion
El circuito de paro de emergencia ha sido interrumpido
anteriormente y, mientras estaba interrumpido, se ha intentado

utilizar el robot.

Consecuencias

El sistema permanece en el estado de paro de emergencia.

Causas probables
Se ha intentado manipular un control, por ejemplo el dispositivo

de habilitacién.

Acciones recomendadas

1) Para reanudar el funcionamiento, restablezca en primer lugar
el botén de paro de emergencia que ha disparado el paro.

2) A continuacion, devuelva el sistema al estado Motores ON
presionando el botéon Motores ON del médulo de control.

20203, Dispositivo de habilitacion abierto

Descripcion
Solo una de las dos cadenas de dispositivo de habilitacion
estaba abierta.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que el dispositivo de habilitacion de la unidad de
programacion esté defectuoso o mal conectado. Tanto la unidad
de programacién como su dispositivo de habilitacion se

describen en el Manual de resolucién de problemas del IRC5.

Acciones recomendadas

1) Compruebe el cable de la unidad de programacion y su
conexion.

2) Si es necesario, sustituya la unidad de programacion

defectuosa o su cable.

20204, Desequilibrio de llave de funcionamiento

Descripcion
El sistema ha detectado un desequilibrio en los dos circuitos
paralelos MANUAL / AUTO de la llave de funcionamiento.

Causas probables
El par de contactos de alguno de los cables conectados al
circuito de la llave de funcionamiento presenta un fallo de

funcionamiento.

Continua en la pagina siguiente
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Acciones recomendadas
1) Aisle el cable de conexién que esta causando el conflicto.

2) Conecte el cable de la forma correcta.

20205, Paro automatico abierto

Descripcion
El circuito de paro automatico se ha interrumpido.

Consecuencias

El sistema pasa al estado de paro automatico.

Causas probables

Uno o varios de los interruptores conectados en serie con el
circuito de paro automatico se han abierto, algo que puede
deberse a un gran numero de fallos. Esto es sélo posible
durante el modo de funcionamiento automatico. El circuito de
paro automatico se describe en el Manual de solucion de
problemas.

Acciones recomendadas
1) Busque el interruptor, restablézcalo o reinicie el sistema.

2) Compruebe los cables y las conexiones.

20206, Paro general abierto

Descripcion
El circuito de paro general se ha interrumpido.

Consecuencias

El sistema pasa al estado de paro general.

Causas probables

Uno o varios de los interruptores conectados en serie con el
circuito de paro general se han abierto, algo que puede deberse
a un gran numero de fallos. Esto es posible en cualquier modo
de funcionamiento. El circuito de paro general se describe en

el Manual de solucién de problemas.

Acciones recomendadas
1) Busque el interruptor, restablézcalo o reinicie el sistema.

2) Compruebe los cables y las conexiones.

20208, Interruptores de la cadena abiertos

Descripcion
Una cadena de seguridad distinta de las del paro automatico
y el paro general se ha interrumpido.

Consecuencias

El sistema pasa al estado de paro protegido.

Causas probables
Uno o varios de los interruptores conectados en serie con el

circuito superior de la cadena de funcionamiento se han abierto,

Continua en la pagina siguiente

algo que puede deberse a un gran numero de fallos. La cadena
de funcionamiento superior se describe en el Manual de

resolucion de problemas y en el diagrama de circuitos.

Acciones recomendadas

1) Compruebe los demas mensajes de error para determinar
la causa principal del fallo.

2) Busque el interruptor, restablézcalo o reinicie el sistema.

3) Compruebe los cables y las conexiones.

20209, Contactor externo abierto

Descripcion
Un contactor externo se ha abierto.

Consecuencias
El sistema pasa del estado Motores OFF al estado SYSHALT
al intentar el inicio.

Causas probables

La cadena de funcionamiento de un equipo externo se ha
interrumpido, lo que puede deberse a los contactores auxiliares
del contactor externo o, si se usa, a un PLC que lo controla. El
contactor externo suministra alimentacién a un equipo externo,
de un modo similar a la alimentacion que proporciona el
contactor de funcionamiento a un robot. Es posible que el fallo
sélo se produzca al intentar pasar al modo Motores ON. La
cadena de funcionamiento se describe en el Manual de solucién

de problemas y en el diagrama de circuitos.

Acciones recomendadas

1) Busque el interruptor, restablézcalo o reinicie el sistema.
2) Compruebe los cables y las conexiones.

3) Compruebe los contactores auxiliares del contactor externo.
4) Si se usa, compruebe los equipos de PLC utilizados para

controlar el contactor externo.

20211, Fallo en dos canales, cadena de ENABLE

Descripcion

Un interruptor de sélo una de las dos cadenas de ENABLE se
ha visto afectado brevemente, interrumpiendo la cadena y
restableciéndola de nuevo, sin que la otra cadena se haya visto
afectada.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que haya una conexién de sefal suelta en el
computador de ejes o en el sistema de seguridad. La cadena
de ENABLE se describe en el Manual de solucion de problemas

y en el diagrama de circuitos.
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Acciones recomendadas

1) Compruebe los cables y las conexiones.

2) Asegurese de que todos los conectores de senales de la
tarjeta del computador de ejes y del sistema de seguridad estén
bien conectados.

3) Si no hay ninguna conexion suelta, sustituya la tarjeta
defectuosa.

20212, Fallo en dos canales, cadena de
funcionamiento

Descripcion
Sélo una de las dos cadenas de funcionamiento se ha cerrado.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

Cualquiera de los interruptores conectados a la cadena de
funcionamiento puede estar defectuoso o mal conectado, lo
que hace que sélo se cierre un canal. La cadena de
funcionamiento se describe en el Manual de solucion de
problemas del IRC5.

Acciones recomendadas

1) Compruebe los cables y las conexiones.

2) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan producido al mismo tiempo para determinar qué
interruptor provoco el fallo.

3) Asegurese de que todos los interruptores funcionen
correctamente.

4) Para ayudarle a devolver las cadenas a un estado definido,
presione y libere a continuacion el paro de emergencia.

5) Si no hay ninguna conexion suelta, sustituya el interruptor
defectuoso.

20213, Fallo en dos canales

Descripcion
Se ha detectado un breve cambio de estado en cualquiera de

las cadenas de funcionamiento o habilitacion.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

Puede deberse a varios fallos posibles. Las cadenas de
habilitacién y funcionamiento se describen en el Manual de
solucion de problemas del IRC5.

Acciones recomendadas

1) Compruebe los cables y las conexiones.

6.3 2X XXX

Continuacion

2) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan producido al mismo tiempo para determinar la causa del
fallo.

3) Para ayudarle a devolver las cadenas a un estado definido,
el problema puede solucionarse presionando y liberando a

continuacion el paro de emergencia.

20214, Interruptor de limite abierto, DRV1

Descripcion

El interruptor de limite del robot se ha abierto.

Consecuencias

El sistema pasa al estado Motores OFF.

Causas probables
Se ha hecho funcionar al robot fuera del area de trabajo definido

por los interruptores de limite montados en el robot.

Acciones recomendadas

1) Presione un botén "Override Limit" (Redefinir limite) externo
si existe y

mueva manualmente el robot al area de trabajo.

2) Reanude el funcionamiento.

20215, Paro superior abierto

Descripcion
El circuito superior de paro protegido se ha abierto.

Consecuencias
El sistema pasa al estado de paro superior.

Causas probables

Uno o varios de los interruptores conectados en serie con el
circuito superior de paro protegido se han abierto, algo que
puede deberse a un gran numero de fallos. Esto es posible en
cualquier modo de funcionamiento. El circuito de paro superior

se describe en el Manual de solucion de problemas.

Acciones recomendadas

1) Busque el interruptor, restablézcalo o reinicie el sistema.

20216, Dispositivo de habilitacion activo en el
modo automatico

Descripcion
El sistema ha detectado que el dispositivo de habilitacion ha
sido presionado durante mas de 3 segundos en el modo de

funcionamiento automatico.

Consecuencias
El sistema pasa al estado de paro protegido.
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Acciones recomendadas
1. Libere el dispositivo de habilitacién.

2. Pase al modo manual.

20217, Interruptor de limite abierto, DRV2

Descripcion
El interruptor de limite del robot se ha abierto.

Consecuencias

El sistema pasa al estado Motores OFF.

Causas probables
Se ha hecho funcionar al robot fuera del area de trabajo definido

por los interruptores de limite montados en el robot.

Acciones recomendadas

1) Presione un botén "Override Limit" (Redefinir limite) externo
si existe y

mueva manualmente el robot al area de trabajo.

2) Reanude el funcionamiento.

20218, Interruptor de limite abierto, DRV3

Descripcion
El interruptor de limite del robot se ha abierto.

Consecuencias

El sistema pasa al estado Motores OFF.

Causas probables
Se ha hecho funcionar al robot fuera del area de trabajo definido
por los interruptores de limite montados en el robot.

Acciones recomendadas

1) Presione un botén "Override Limit" (Redefinir limite) externo
si existe y

mueva manualmente el robot al area de trabajo.

2) Reanude el funcionamiento.

20219, Interruptor de limite abierto, DRV4

Descripcion

El interruptor de limite del robot se ha abierto.

Consecuencias
El sistema pasa al estado Motores OFF.

Causas probables
Se ha hecho funcionar al robot fuera del area de trabajo definido

por los interruptores de limite montados en el robot.

Acciones recomendadas
1) Presione un botén "Override Limit" (Redefinir limite) externo

si existe y
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mueva manualmente el robot al area de trabajo.

2) Reanude el funcionamiento.

20220, Conflicto de paro superior

Descripcion
Sélo una de las dos cadenas de paro superior se abrid.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

Cualquiera de los interruptores conectados a la cadena de paro
superior puede estar defectuoso o mal conectado, lo que hace
que solo se cierre un canal. La cadena de paro superior se

describe en el Manual de solucién de problemas del IRC5.

Acciones recomendadas

1) Compruebe los cables y las conexiones.

2) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan producido al mismo tiempo para determinar qué
interruptor provocoé el fallo.

3) Asegurese de que todos los interruptores funcionen
correctamente.

4) Si no hay ninguna conexion suelta, sustituya el interruptor
defectuoso.

20221, Conflicto de cadena de funcionamiento

Descripcion
Conflicto de estado

en la cadena de funcionamiento.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables de la cadena de funcionamiento.

20222, Conflicto de interruptores de limite

Descripcion

Sélo una de las dos cadenas de interruptores de limite se abrid.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

Cualquiera de los interruptores conectados a la cadena de
interruptores de limite puede estar defectuoso o mal conectado,
lo que hace que sdlo se cierre un canal. La cadena de
interruptores de limite se describe en el Manual de solucion de
problemas del IRC5.

Acciones recomendadas
1) Compruebe los cables y las conexiones.
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2) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan producido al mismo tiempo para determinar qué
interruptor provoco el fallo.

3) Asegurese de que todos los interruptores funcionen
correctamente.

4) Si no hay ninguna conexién suelta, sustituya el interruptor

defectuoso.

20223, Conflicto de paro de emergencia

Descripcion

Sélo una de las dos cadenas de paro de emergencia se abrié.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

Cualquiera de los interruptores conectados a la cadena de paro
de emergencia puede estar defectuoso o mal conectado, lo
que hace que sélo se cierre un canal. La cadena de paro de
emergencia se describe en el Manual de resolucion de
problemas del IRC5.

Acciones recomendadas

1) Compruebe los cables y las conexiones.

2) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan producido al mismo tiempo para determinar qué
interruptor provoco el fallo.

3) Asegurese de que todos los interruptores funcionen
correctamente.

4) Si no hay ninguna conexién suelta, sustituya el interruptor

defectuoso.

20224, Conflicto en dispositivo de habilitacion

Descripcion
Sélo una de las dos cadenas de dispositivo de habilitacion

estaba abierta.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que el dispositivo de habilitacion de la unidad de
programacion esté defectuoso o mal conectado. Tanto la unidad
de programacion como su dispositivo de habilitacién se

describen en el Manual de resolucion de problemas del IRC5.

Acciones recomendadas

1) Compruebe el cable de la unidad de programacion y su
conexion.

2) Si es necesario, sustituya la unidad de programacion

defectuosa o su cable.

6.3 2X XXX

Continuacion

20225, Conflicto de paro automatico

Descripcion
Solo una de las dos cadenas de paro automatico se abrié.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

Cualquiera de los interruptores conectados a la cadena de paro
automatico puede estar defectuoso o mal conectado, lo que
hace que solo se cierre un canal. La cadena de paro automatico

se describe en el Manual de solucion de problemas del IRC5.

Acciones recomendadas

1) Compruebe los cables y las conexiones.

2) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan producido al mismo tiempo para determinar qué
interruptor provocoé el fallo.

3) Asegurese de que todos los interruptores funcionen
correctamente.

4) Si no hay ninguna conexion suelta, sustituya el interruptor
defectuoso.

20226, Conflicto de paro general

Descripcion

Sélo una de las dos cadenas de paro general se abri6.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

Cualquiera de los interruptores conectados a la cadena de paro
general puede estar defectuoso o mal conectado, lo que hace
que solo se cierre un canal. La cadena de paro general se
describe en el Manual de solucién de problemas del IRC5.

Acciones recomendadas

1) Compruebe los cables y las conexiones.

2) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan producido al mismo tiempo para determinar qué
interruptor provoco el fallo.

3) Asegurese de que todos los interruptores funcionen
correctamente.

4) Si no hay ninguna conexién suelta, sustituya el interruptor

defectuoso.

20227, Conflicto de contactor del motor, DRV1

Descripcion
Solo uno de los dos contactores de motor del sistema de

accionamiento 1 ha confirmado el orden de activacion.
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Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Un fallo de los contactos auxiliares del contactor de motor o la

alimentacién que reciben.

Acciones recomendadas
1) Compruebe los cables y las conexiones.

2) Compruebe el funcionamiento de los contactos auxiliares.

20231, Paro de emergencia retardado por un
desequilibrio de circuitos

Descripcion
El sistema ha detectado un desequilibrio en los dos circuitos

paralelos de paro de emergencia.

Consecuencias
El sistema pasa al estado de paro de emergencia después de

aproximadamente 1 segundo.

Causas probables
El par de contactos de alguno de los botones de paro de

emergencia presenta un fallo de funcionamiento.

Acciones recomendadas

1. Aisle el botén de paro de emergencia que ha causado el
conflicto.

2. Compruebe el par de contactos.

3. Asegurese de que todas las conexiones estén bien apretadas.
4. Sustituya el botén si es necesario.

20232, Paro automatico retardado por un
desequilibrio de circuitos

Descripcion
El sistema ha detectado un desequilibrio en los dos circuitos

paralelos de paro automatico.

Consecuencias
El sistema pasa al estado de paro protegido después de

aproximadamente 1 segundo.

Causas probables
El par de contactos de alguno de los dispositivos de seguridad
conectados al circuito de paro automatico presenta un fallo de

funcionamiento.

Acciones recomendadas

1. Aisle el dispositivo de seguridad que causa el conflicto.

2. Asegurese de que el dispositivo utilizado sea un dispositivo
de dos canales.

3. Compruebe el par de contactos.

Continua en la pagina siguiente

4. Asegurese de que todas las conexiones sean correctas.

5. Sustituya el dispositivo si es necesario.

20233, Paro general retardado por un
desequilibrio de circuitos

Descripcion
El sistema ha detectado un desequilibrio en los dos circuitos

paralelos de paro general.

Consecuencias
El sistema pasa al estado de paro protegido después de

aproximadamente 1 segundo.

Causas probables
El par de contactos de alguno de los dispositivos de seguridad
conectados al circuito de paro general presenta un fallo de

funcionamiento.

Acciones recomendadas

1. Aisle el dispositivo de seguridad que causa el conflicto.

2. Asegurese de que el dispositivo utilizado sea un dispositivo
de dos canales.

3. Compruebe el par de contactos.

4. Asegurese de que todas las conexiones sean correctas.

5. Sustituya el dispositivo si es necesario.

20234, Paro de emergencia inmediato

Descripcion

Los circuitos de paro de emergencia se han interrumpido.

Consecuencias
El sistema pasa directamente al estado de paro de emergencia.

Causas probables
Uno o varios de los pulsadores de paro de emergencia de color

rojo han sido accionados.

Acciones recomendadas
1) Aisle el pulsador de paro de emergencia que fue abierto.

2) Restablezca el pulsador.

20235, Paro automatico inmediato

Descripcion
Los circuitos de paro automatico se han interrumpido.

Consecuencias

El sistema pasa directamente al estado de paro protegido.

Causas probables
Uno o varios de los interruptores de dispositivos de emergencia
del circuito de paro automatico se han abierto.
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Acciones recomendadas
1) Aisle el dispositivo de seguridad que fue abierto.

2) Restablezca el interruptor de dispositivo.

20236, Paro general inmediato

Descripcion
Los circuitos de paro general se han interrumpido.

Consecuencias

El sistema pasa directamente al estado de paro protegido.

Causas probables
Uno o varios de los interruptores de dispositivos de emergencia

del circuito de paro general se han abierto.

Acciones recomendadas
1) Aisle el dispositivo de seguridad que fue abierto.
2) Restablezca el interruptor de dispositivo.

20237, Paro superior inmediato

Descripcion

Los circuitos de paro superior se han interrumpido.

Consecuencias

El sistema pasa directamente al estado de paro protegido.

Causas probables
Uno o varios de los interruptores de dispositivos de emergencia

del circuito de paro superior se han abierto.

Acciones recomendadas
1) Aisle el dispositivo de seguridad que fue abierto.

2) Restablezca el interruptor de dispositivo.

20238, Paro superior retardado por un
desequilibrio de circuitos

Descripcion
El sistema ha detectado un desequilibrio en los dos circuitos
paralelos de paro superior.

Consecuencias
El sistema pasa al estado de paro protegido después de
aproximadamente 1 segundo.

Causas probables
El par de contactos de alguno de los dispositivos de seguridad
conectados al circuito de paro superior presenta un fallo de

funcionamiento.

Acciones recomendadas
1. Aisle el dispositivo de seguridad que causa el conflicto.

6.3 2X XXX
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2. Asegurese de que el dispositivo utilizado sea un dispositivo
de dos canales.

3. Compruebe el par de contactos.

4. Asegurese de que todas las conexiones sean correctas.

5. Sustituya el dispositivo si es necesario.

20240, Conflicto entre senales de ENABLE

Descripcion
Un interruptor de sélo una de las dos cadenas de ENABLE se

ha visto afectado, sin que la otra cadena se haya visto afectada.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que haya alguna conexion de sefales suelta en el
sistema de seguridad. La cadena de ENABLE se describe en
el Manual de solucién de problemas y en el diagrama de

circuitos.

Acciones recomendadas

1) Compruebe los cables y las conexiones.

2) Asegurese de que todos los conectores de senales del
sistema de seguridad estén bien conectados.

3) Si no hay ninguna conexién suelta, sustituya la tarjeta
defectuosa.

20241, Conflicto de modo de funcionamiento

Descripcion

Existe un conflicto entre el modo de funcionamiento
seleccionado mediante el selector de modo de funcionamiento
del frontal del armario de control y el modo de funcionamiento
real detectado por el computador de ejes.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que exista una averia en el selector de modo de
funcionamiento o en los cables que van hasta el sistema de
seguridad.

Acciones recomendadas
Compruebe el selector de modo de funcionamiento y sus cables
al sistema de seguridad.
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20245, Conflicto de estado de control de
ejecucion, DRV2

Descripcion
Conflicto de estado entre el control de ejecucion y los

contactores de motor del sistema de accionamiento 2.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Un fallo de los contactores de motor o la alimentacion que

reciben.

Acciones recomendadas
1) Compruebe los cables y las conexiones.
2) Realice un arranque en caliente.

20246, Conflicto de estado de control de
ejecucion, DRV3

Descripcion
Conflicto de estado entre el control de ejecucion y los
contactores de motor del sistema de accionamiento 3.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Un fallo de los contactores de motor o la alimentacién que

reciben.

Acciones recomendadas
1) Compruebe los cables y las conexiones.

2) Realice un arranque en caliente.

20247, Conflicto de estado de control de
ejecucion, DRV4

Descripcion
Conflicto de estado entre el control de ejecuciéon y los

contactores de motor del sistema de accionamiento 4.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Un fallo de los contactores de motor o la alimentacion que

reciben.

Acciones recomendadas
1) Compruebe los cables y las conexiones.

2) Realice un arranque en caliente.

Continua en la pagina siguiente

20248, Conflicto de contactor del motor, DRV2

Descripcion
Sélo uno de los dos contactores de motor del sistema de

accionamiento 2 ha confirmado el orden de activacion.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Un fallo de los contactos auxiliares del contactor de motor o la

alimentacién que reciben.

Acciones recomendadas
1) Compruebe los cables y las conexiones.

2) Compruebe el funcionamiento de los contactos auxiliares.

20249, Conflicto de contactor del motor, DRV3

Descripcion
Sélo uno de los dos contactores de motor del sistema de

accionamiento 3 ha confirmado el orden de activacion.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Un fallo de los contactos auxiliares del contactor de motor o la

alimentacién que reciben.

Acciones recomendadas
1) Compruebe los cables y las conexiones.

2) Compruebe el funcionamiento de los contactos auxiliares.

20250, Conflicto de contactor del motor, DRV4

Descripcion
Sélo uno de los dos contactores de motor del sistema de

accionamiento 4 ha confirmado el orden de activacion.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Un fallo de los contactos auxiliares del contactor de motor o la

alimentacién que reciben.

Acciones recomendadas
1) Compruebe los cables y las conexiones.
2) Compruebe el funcionamiento de los contactos auxiliares.

146

3HAC020738-005 Revisién: P

© Copyright 2005-2013 ABB. Reservados todos los derechos.



6 Resolucion de problemas segun el registro de eventos

6.3 2X XXX

Continuacion

20252, Temperatura de motor excesiva, DRV1

Descripcion
Temperatura excesiva en un motor del manipulador. Asegurese
de esperar a que el motor se enfrie antes de volver a solicitar

el paso a Motors ON.

Acciones recomendadas

1) Espere hasta que el motor sobrecalentado se haya enfriado,
antes de volver a solicitar el paso a Motors ON.

2) Si usa el filtro de aire opcional, compruebe si esta obturado

y si es necesario cambiarlo.

20256, Temperatura de motor excesiva, DRV3

Descripcion
Temperatura excesiva en un motor del manipulador. Asegurese
de esperar a que el motor se enfrie antes de volver a solicitar

el paso a Motors ON.

Acciones recomendadas

1) Espere hasta que el motor sobrecalentado se haya enfriado,
antes de volver a solicitar el paso a Motors ON.

2) Si usa el filtro de aire opcional, compruebe si esta obturado

y si es necesario cambiarlo.

20253, Temperatura de dispositivo externo
excesiva, DRV1

Descripcion

Temperatura excesiva en un dispositivo externo. Asegurese
de esperar a que el dispositivo externo se enfrie, antes de
volver a solicitar el paso a Motores ON.

Acciones recomendadas
Espere hasta que el motor sobrecalentado se haya enfriado,

antes de volver a solicitar el paso a Motores ON.

20257, Temperatura de dispositivo externo
excesiva, DRV3

Descripcion

Temperatura excesiva en un dispositivo externo. Asegurese
de esperar a que el dispositivo externo se enfrie, antes de
volver a solicitar el paso a Motores ON.

Acciones recomendadas
Espere hasta que el motor sobrecalentado se haya enfriado,

antes de volver a solicitar el paso a Motores ON.

20254, Temperatura de motor excesiva, DRV2

Descripcion
Temperatura excesiva en un motor del manipulador. Asegurese
de esperar a que el motor se enfrie antes de volver a solicitar

el paso a Motors ON.

Acciones recomendadas

1) Espere hasta que el motor sobrecalentado se haya enfriado,
antes de volver a solicitar el paso a Motors ON.

2) Si usa el filtro de aire opcional, compruebe si esta obturado

y si es necesario cambiarlo.

20258, Temperatura de motor excesiva, DRV4

Descripcion
Temperatura excesiva en un motor del manipulador. Asegurese
de esperar a que el motor se enfrie antes de volver a solicitar

el paso a Motors ON.

Acciones recomendadas

1) Espere hasta que el motor sobrecalentado se haya enfriado,
antes de volver a solicitar el paso a Motors ON.

2) Si usa el filtro de aire opcional, compruebe si esta obturado

y si es necesario cambiarlo.

20255, Temperatura de dispositivo externo
excesiva, DRV2

Descripcion
Temperatura excesiva en un dispositivo externo. Asegurese
de esperar a que el dispositivo externo se enfrie, antes de

volver a solicitar el paso a Motores ON.

Acciones recomendadas
Espere hasta que el motor sobrecalentado se haya enfriado,
antes de volver a solicitar el paso a Motores ON.

20259, Temperatura de dispositivo externo
excesiva, DRV4

Descripcion
Temperatura excesiva en un dispositivo externo. Asegurese
de esperar a que el dispositivo externo se enfrie, antes de

volver a solicitar el paso a Motores ON.

Acciones recomendadas
Espere hasta que el motor sobrecalentado se haya enfriado,
antes de volver a solicitar el paso a Motores ON.
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20260, Conflicto de estado de control de
ejecucion, DRV1

Descripcion
Conflicto de estado entre el control de ejecucion y los

contactores de motor del sistema de accionamiento 1.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Un fallo de los contactores de motor o la alimentacion que

reciben.

Acciones recomendadas
1) Compruebe los cables y las conexiones.
2) Realice un arranque en caliente.

20262, Controlador Safety Controller no
encontrado

Descripcion

El sistema tiene una opcidn para controlador Safety Controller
(SC) arg en el médulo de accionamiento arg, pero no se ha
encontrado ningun controlador Safety Controller.

Acciones recomendadas

- Compruebe el cableado del controlador Safety Controller.
- Compruebe el estado del controlador Safety Controller.
Realice un arranque en caliente del controlador tras realizar

las acciones recomendadas.

20263, Fallo de comunicacion con el SC

Descripcion
Error de comunicacion con el controlador Safety Controller
(SC) arg

Acciones recomendadas

- Compruebe el cableado del controlador Safety Controller.
- Compruebe el estado del controlador Safety Controller.
Realice un arranque en caliente del controlador tras realizar

las acciones recomendadas.

20264, Opcion de SC no presente

Descripcion

Se encontré el controlador Safety Controller (SC) arg en el
moédulo de accionamiento arg. Este sistema no tiene la opcién
de un controlador Safety Controller en ese médulo de

accionamiento.

Continua en la pagina siguiente

Acciones recomendadas
- Compruebe las opciones de software del médulo de
accionamiento.

- Instale un sistema con opcion de controlador Safety Controller.

20265, Error de paro suave del SC

Descripcion
El paro suave del controlador Safety Controller (SC) no ha

abierto los contactos de motor dentro del intervalo calculado.

Acciones recomendadas
Compruebe la conexion del interruptor de limite si esta presente
SafeMove.

20266, Peticion de codigo PIN del SC

Descripcion
El controlador Safety Controller (SC) arg tiene una nueva
configuracion de seguridad y requiere un nuevo cédigo PIN

para su activacion.

Acciones recomendadas

1. Inicie una sesién como un usuario con derechos de
configuracion de seguridad.

2. Introduzca un nuevo cédigo PIN para el controlador Safety

Controller en el Panel de control.

20267, Fallo de inicializacion del SC

Descripcion
El controlador Safety Controller (SC) arg no se inicializé

correctamente o no respondié durante la puesta en marcha.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los registros de errores anteriores para
determinar las posibles causas.

2. Reinicie el sistema.

20268, Tipo incorrecto de SC

Descripcion
Se encontro el controlador Safety Controller (SC) arg en el
mdédulo de accionamiento arg. Se esperaba arg.

Acciones recomendadas

- Compruebe las opciones de software del médulo de
accionamiento.

- Instale un sistema con la opcion de controlador Safety
Controller correcta.

- Instale un controlador Safety Controller del tipo correcto.
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20269, Error de datos de calibracion de motores
enel SC

Descripcion
No se ha descargado ningun dato de calibracion al controlador
Safety Controller (SC) en el Drive Module arg, o bien se usaron

datos erroneos.

Acciones recomendadas
Descargue los datos de calibraciéon de motores al Safety
Controller (SC).

20270, Error de acceso
Descripcion
Error de acceso al médulo de panel.

Acciones recomendadas
Examine los archivos de configuracién de E/S.

20280, Conflicto de simbolo

Descripcion

La senal arg definida en la configuracion de E/S
esta en conflicto con otro simbolo

de programa que tiene el mismo nombre.

Por ello, esta sefial no se asignara

a ninguna variable de programa.

Acciones recomendadas
Cambie el nombre de la senal
en la configuracioén de E/S.

20281, Error de configuracion de E/S

Descripcion
arg arg con el nombre de
sefal arg corresponde a un tipo

de senal incorrecto. Encontrado: arg. Se esperaba: arg.

Acciones recomendadas
Modifique la configuracién

y reinicie el sistema.

20282, Recurso e indice ya existentes

Descripcion
Recurso arg
indice arg.

6.3 2X XXX
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Acciones recomendadas

20283, La base de datos de texto esta llena.

Descripcion
Recurso arg
indice arg

Acciones recomendadas

20284, Tipo de sefal incorrecto para una entrada
de sistema

Descripcion

La entrada de sistema arg esta configurada con un tipo
incorrecto

de sefal de E/S.

La sefal de E/S arg corresponde al tipo arg, mientras que esta
entrada de sistema

requiere el tipo de senal de E/S arg.

Acciones recomendadas
Modifique la configuracién de la entrada de sistema

especificada.

20285, Tipo de sefal incorrecto para una salida
de sistema

Descripcion

La salida de sistema arg esta configurada con un tipo incorrecto
de sefial de E/S.

La seial de E/S arg corresponde al tipo arg, mientras que esta
salida de sistema

requiere el tipo de senal de E/S arg.

Acciones recomendadas
Modifique la configuracion de la salida de sistema especificada.

20286, Senal de E/S no exclusiva para la salida
de sistema

Descripcion

Cada salida de sistema debe tener configurada una senal de
E/S exclusiva.

No es posible asignar la misma sefal de E/S a varias salidas
de sistema.

Salida de sistema: arg

Nombre de senal: arg
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Acciones recomendadas

20287, Seial de E/S no exclusiva para la entrada
de sistema

Descripcion

Cada entrada de sistema debe tener configurada una senal de
E/S exclusiva.

No es posible asignar la misma sefal de E/S a varias entradas
de sistema.

Entrada de sistema: arg

Nombre de senal: arg

20288, Tipo desconocido de salida de sistema

Descripcion
El tipo de salida de sistema que se ha configurado es
desconocido en este sistema.

Salida de sistema desconocida: arg

Acciones recomendadas
Compruebe si el nombre de la salida de sistema esta bien

escrito.

20289, Tipo desconocido de entrada de sistema

Descripcion

El tipo de entrada de sistema que se ha configurado es
desconocido en este sistema.

Entrada de sistema desconocida: arg

Acciones recomendadas
Compruebe si el nombre de la entrada de sistema esta bien

escrito.

20290, Nombre de unidad mecanica desconocido
para la salida de sistema

Descripcion

Se ha configurado una salida de sistema con un nombre de
unidad mecanica desconocido en este sistema.

Salida de sistema: arg

Nombre de unidad mecanica: arg

Acciones recomendadas

La unidad mecanica especificada debe estar configurada para
poder usarla con salidas de sistema.

Compruebe si el nombre de la unidad mecanica esta bien

escrito.

Continua en la pagina siguiente

20291, Tipo desconocido de restriccion de
entrada de sistema

Descripcion
El tipo de restriccion de entrada de sistema que se ha
configurado es desconocido en este sistema.

Restriccidn de entrada de sistema desconocida: arg

Acciones recomendadas
Compruebe si el nombre de la restriccion de entrada de sistema
esta bien escrito.

20292, Restriccion desconocida de entrada de
sistema

Descripcion

La restriccién de entrada de sistema que se ha configurado es
desconocida en este sistema.

Tipo de restriccion de entrada de sistema: arg

Restriccién de entrada de sistema desconocida: arg

Acciones recomendadas
Compruebe si el nombre de la restriccion de entrada de sistema

esta bien escrito.

20293, Entrada de sistema restringida

Descripcion
La arg solicitada esta restringida por la entrada de sistema arg

activada por la senal de E/S arg.

Consecuencias
La accion solicitada por la entrada de sistema arg no tendra
lugar y la operacion no se vera afectada.

Causas probables
Es posible que la entrada de sistema arg sea activada por un
equipo externo, como PLCs u otros elementos, debido a varios

motivos posibles.

Acciones recomendadas
1) Investigue por qué se ha activado la entrada de sistema y,

en caso necesario, corrija las causas.

20294, La accion no puede ser realizada.

Descripcion
La accion solicitada no puede realizarse dado que la unidad
de E/S no responde.

Consecuencias

No es posible decidir si la accion tiene restricciones asignadas.
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Causas probables
La accién solicitada no se realizara hasta que la unidad de E/S

vuelva a estar activada.

Acciones recomendadas
No desactive en ninguin caso las unidades que contengan

entradas o salidas de sistema.

20295, La sefial no puede usarse como salida de
sistema.

Descripcion

La salida de sistema arg esta configurada con una sefal de
E/S que pertenece a una categoria incorrecta. La sefial de E/S
arg tiene la categoria Seguridad y no puede usarse como salida

de sistema

Acciones recomendadas
Seleccione otra sefal o cambiela a otra categoria.

20296, Nombre de tarea incorrecto configurado

Descripcion
El nombre de tarea incorrecto arg ha sido configurado para la

salida de sistema arg.

Consecuencias
La senal de salida digital no estara conectada al evento
especificado.

Acciones recomendadas
Modifique la configuracion y reinicie el sistema.

20297, Fallo de comunicacion de salida de
sistema

Descripcion
Imposible cambiar el valor de la sefal de E/S arg conectada a

la salida de sistema arg.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT

Causas probables

- La conexion a la unidad de E/S puede haberse perdido.

20307, Fallo de ventilador de refrigeracion del
motor, eje 1

Descripcion
El ventilador de refrigeracién del motor del eje 1 del robot
conectado al médulo de accionamiento arg no funciona

correctamente.

6.3 2X XXX
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Consecuencias
El significado completo de este estado se describe en el Manual

de resolucion de problemas del IRC5.

Causas probables

-Es posible que los cables de alimentacion del ventilador estén
danados o que no estén conectados correctamente al motor o
a la unidad de contactores.

- Es posible que el ventilador o la fuente de alimentacién del

modulo de accionamiento se encuentren en mal estado.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el cable del ventilador esté conectado
correctamente.

2) Asegurese de que el ventilador pueda girar libremente y de
que el flujo de aire no esté obstruido.

3) Asegurese de que las tensiones de salida y entrada de la
fuente de alimentacion del médulo de accionamiento se
encuentren dentro de los limites especificados, que se detallan
en el Manual de solucién de problemas. Sustituya cualquier
unidad defectuosa.

20308, Fallo de ventilador de refrigeracion del
motor, eje 2

Descripcion
El ventilador de refrigeraciéon del motor del eje 2 del robot
conectado al médulo de accionamiento arg no funciona

correctamente.

Consecuencias
El significado completo de este estado se describe en el Manual

de resolucion de problemas del IRC5.

Causas probables

-Es posible que los cables de alimentacién del ventilador estén
danados o que no estén conectados correctamente al motor o
a la unidad de contactores.

- Es posible que el ventilador o la fuente de alimentacién del

modulo de accionamiento se encuentren en mal estado.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el cable del ventilador esté conectado
correctamente.

2) Asegurese de que el ventilador pueda girar libremente y de
que el flujo de aire no esté obstruido.

3) Asegurese de que las tensiones de salida y entrada de la
fuente de alimentacién del médulo de accionamiento se
encuentren dentro de los limites especificados, que se detallan
en el Manual de solucién de problemas. Sustituya cualquier

unidad defectuosa.
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20309, Fallo de ventilador de refrigeracion del
motor, eje 3

Descripcion
El ventilador de refrigeracion del motor del eje 3 del robot
conectado al médulo de accionamiento arg no funciona

correctamente.

Consecuencias
El significado completo de este estado se describe en el Manual
de resolucion de problemas del IRC5.

Causas probables

-Es posible que los cables de alimentaciéon del ventilador estén
dafnados o que no estén conectados correctamente al motor o
a la unidad de contactores.

- Es posible que el ventilador o la fuente de alimentacién del

modulo de accionamiento se encuentren en mal estado.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el cable del ventilador esté conectado
correctamente.

2) Asegurese de que el ventilador pueda girar libremente y de
que el flujo de aire no esté obstruido.

3) Asegurese de que las tensiones de salida y entrada de la
fuente de alimentacién del médulo de accionamiento se
encuentren dentro de los limites especificados, que se detallan
en el Manual de solucién de problemas. Sustituya cualquier

unidad defectuosa.

20310, Fallo de comunicacion con el SC

Descripcion
Se ha producido un error al intentar la comunicacién con el

controlador Safety Controller (SC) arg

Acciones recomendadas

- Compruebe el cableado del controlador Safety Controller.
- Compruebe el estado del controlador Safety Controller.
Realice un arranque en caliente del controlador tras realizar

las acciones recomendadas.

20311, ENABLE1 abierto

Descripcion
El circuito ENABLE1 que monitoriza el sistema de seguridad

se ha abierto.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Continua en la pagina siguiente

Causas probables
Es posible que exista un fallo interno en el sistema de seguridad

o que la supervision interna haya detectado un fallo.

Acciones recomendadas
1) Compruebe todas las conexiones del sistema de seguridad.
2) Si esta defectuosa, sustituya la tarjeta defectuosa.

20312, ENABLE2 abierto

Descripcion
El circuito ENABLE2 que monitoriza el ordenador de ejes se
ha abierto.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables
Es posible que exista un problema de conexién entre el
computador principal y el computador de ejes.

Acciones recomendadas

1) Compruebe todas las conexiones del computador de ejes.
2) Compruebe los cables que estén conectados al sistema de
seguridad.

20313, Fallo de supervision de Enable1

Descripcion
El circuito ENABLET1 se ha interrumpido. Este circuito monitoriza
el funcionamiento del sistema de seguridad y del computador

principal.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables
Se ha detectado un fallo, probablemente de software, en una
de las unidades supervisadas por el circuito ENABLE1.

Acciones recomendadas

1) Intente reiniciar presionando el boton Motors ON. Si el
reinicio es IMPOSIBLE, indica un fallo de hardware en el
sistema de seguridad o en el computador de ejes. Si el reinicio
es POSIBLE, indica un fallo de software. En este caso, pdngase
en contacto con su representante de ABB.

2) Determine cual es la unidad que causa el fallo, comprobando
sus LEDs indicadores. Los LEDs se describen en el Manual de

solucion de problemas. Sustituya la unidad defectuosa.
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20314, Fallo de supervision de ENABLE2

Descripcion

El circuito ENABLE2 al médulo de accionamiento 1 se ha
interrumpido. Por ejemplo, este circuito monitoriza el
funcionamiento del sistema de seguridad y del computador de

ejes.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables
Se ha detectado un fallo, probablemente de software, en una

de las unidades supervisadas por el circuito ENABLE2.

Acciones recomendadas

1) Intente reiniciar presionando el boton Motors ON. Si el
reinicio es IMPOSIBLE, indica un fallo de hardware en el
sistema de seguridad o en el computador de ejes. Si el reinicio
es POSIBLE, indica un fallo de software. En este caso, pongase
en contacto con su representante de ABB.

2) Determine cual es la unidad que causa el fallo, comprobando
sus LEDs indicadores. Los LEDs se describen en el Manual de
solucién de problemas. Sustituya la unidad defectuosa.

20316, Fallo de supervision de ENABLE2

Descripcion

El circuito ENABLE2 al médulo de accionamiento 3 se ha
interrumpido. Por ejemplo, este circuito monitoriza el
funcionamiento del sistema de seguridad y del computador de

ejes.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables
Se ha detectado un fallo, probablemente de software, en una

de las unidades supervisadas por el circuito ENABLE2.

Acciones recomendadas

1) Intente reiniciar presionando el boton Motors ON. Si el
reinicio es IMPOSIBLE, indica un fallo de hardware en el
sistema de seguridad o en el computador de ejes. Si el reinicio
es POSIBLE, indica un fallo de software. En este caso, pdngase
en contacto con su representante de ABB.

2) Determine cual es la unidad que causa el fallo, comprobando
sus LEDs indicadores. Los LEDs se describen en el Manual de
solucién de problemas. Sustituya la unidad defectuosa.

20315, Fallo de supervision de ENABLE2

Descripcion

El circuito ENABLE2 al médulo de accionamiento 2 se ha
interrumpido. Por ejemplo, este circuito monitoriza el
funcionamiento del sistema de seguridad y del computador de
ejes.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables
Se ha detectado un fallo, probablemente de software, en una
de las unidades supervisadas por el circuito ENABLE2.

Acciones recomendadas

1) Intente reiniciar presionando el botéon Motors ON. Si el
reinicio es IMPOSIBLE, indica un fallo de hardware en la tarjeta
de seguridad o en el computador de ejes. Si el reinicio es
POSIBLE, indica un fallo de software. En este caso, pongase
en contacto con su representante de ABB.

2) Determine cudl es la unidad que causa el fallo, comprobando
sus LEDs indicadores. Los LEDs se describen en el Manual de

solucién de problemas. Sustituya la unidad defectuosa.

20317, Fallo de supervision de ENABLE2

Descripcion

El circuito ENABLE2 al médulo de accionamiento 4 se ha
interrumpido. Por ejemplo, este circuito monitoriza el
funcionamiento del sistema de seguridad y del computador de
ejes.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables
Se ha detectado un fallo, probablemente de software, en una
de las unidades supervisadas por el circuito ENABLE2.

Acciones recomendadas

1) Intente reiniciar presionando el botéon Motors ON. Si el
reinicio es IMPOSIBLE, indica un fallo de hardware en el
sistema de seguridad o en el computador de ejes. Si el reinicio
es POSIBLE, indica un fallo de software. En este caso, péngase
en contacto con su representante de ABB.

2) Determine cual es la unidad que causa el fallo, comprobando
sus LEDs indicadores. Los LEDs se describen en el Manual de

solucion de problemas. Sustituya la unidad defectuosa.
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20321, No es un numero

Descripcion
Se encontr6 un valor que no es un numero en la tarea arg.
Se encontré un simbolo del tipo 'arg' que contenia un nimero

no definido.

Consecuencias
El numero no definido fue reemplazado por 'arg'.

20322, Infinito positivo

Descripcion
Se encontré un infinito positivo en la tarea arg.
Se encontré un simbolo del tipo 'arg' que contenia un infinito

positivo.

Consecuencias

El infinito positivo fue reemplazado por 'arg'.

20323, Infinito negativo

Descripcion

Se encontré un infinito negativo en la tarea arg.

Se encontré un simbolo del tipo 'arg' que contenia un infinito
negativo.

Consecuencias

El infinito negativo fue reemplazado por 'arg'.

20324, Argumento incorrecto para una sefal de
E/S del sistema

Descripcion

arg cambiado a la sefal arg con un argumento incorrecto.

Consecuencias
No sera posible usar arg.

Causas probables
Es posible que la configuracion haya sido editada sin un editor

de configuraciones adecuado.

Acciones recomendadas

La senal de E/S de sistema debe ser reconfigurada,
preferiblemente con el editor de configuraciones de RobotStudio
o en el FlexPendant.

20325, Supervision de seguridad de SafeMove
no activada

Descripcion
No hay ninguna configuracién de usuario en SafeMove, es
decir, la supervisién de seguridad esta desactivada.

Continua en la pagina siguiente

Consecuencias

SafeMove no puede detener el movimiento del robot.

Causas probables
No hay ninguna configuracién de usuario en SafeMove.

Acciones recomendadas
Descargue una nueva configuracién de usuario a SafeMove.
Active la configuracion realizando un arranque en caliente e

introduciendo el cédigo PIN.

20326, Argumento incorrecto para una sefial de
E/S del sistema

Descripcion
arg cambiado a la sefal arg con un argumento incorrecto. El

retardo no debe ser un valor negativo.

Consecuencias

No sera posible usar arg.

Acciones recomendadas

La senal de E/S del sistema debe ser reconfigurada.

20350, Nombre de tarea no valido

Descripcion

El nombre de tarea arg no puede usarse como nombre de tarea.
Ya se esta utilizando como un simbolo instalado o como una
palabra reservada del sistema, o bien es demasiado largo

(maximo 16 caracteres).

Consecuencias

La tarea no se instalara en el sistema.

Acciones recomendadas
Modifique la configuracién del nombre de la tarea y reinicie el

controlador.

20351, Superado el numero maximo de tareas

Descripcion
Se ha superado el nimero maximo de tareas, arg, del tipo de

configuracion arg.

Consecuencias
No se instalaran todas las tareas configuradas.

Acciones recomendadas

Modifique la configuracién y reinicie el sistema.
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20352, Nombre de planificador de movimientos
no valido

Descripcion

El nombre del planificador de movimientos del grupo de
unidades mecanicas arg de arg no es correcto.

Puede deberse a uno de los motivos siguientes:

1. Nombre vacio

2. No presente en la configuracion de movimientos

3. Ya utilizado en otro grupo de unidades mecanicas

Consecuencias

El sistema no podra utilizarlo.

Acciones recomendadas
Modifique la configuracidn y reinicie el controlador.

20353, Unidad mecanica no encontrada

Descripcion
La unidad mecanica arg de arg no se encuentra en la lista de

unidades mecanicas configuradas.

Consecuencias
No es posible ejecutar instrucciones de RAPID que utilicen las
unidades mecanicas configuradas.

Causas probables
Es probable que la unidad no esté presente en la configuracion
de movimientos.

Acciones recomendadas

Modifique la configuracién y reinicie el controlador.

20354, Argumento no definido

Descripcion

El argumento arg configurado para la tarea arg no corresponde
a ningun tipo valido.

Consecuencias

El comportamiento de la tarea quedara sin definir.

Acciones recomendadas
Modifique la configuracién y reinicie el controlador.

20355, Nombre incorrecto de grupo de unidades
mecanicas

Descripcion
El nombre de arg configurado en la tarea arg no es correcto.
Puede deberse a las causas siguientes:

1. El argumento no se utiliza en la configuracion.

6.3 2X XXX
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2. El nombre configurado no pertenece al grupo de unidades
mecanicas.

3. El nombre configurado ya se esta utilizando en otra tarea.

Consecuencias
La tarea no se instalara o no sera posible ejecutar las
instrucciones de movimiento de RAPID.

Acciones recomendadas
Modifique la configuracion y reinicie el controlador.

20356, Superado el nimero maximo de tareas de
movimiento

Descripcion

Solo se permite usar arg tareas para controlar las unidades
mecanicas, es decir, para ejecutar las instrucciones de
movimiento de RAPID.

Acciones recomendadas

Modifique la configuracién y reinicie el controlador.

20357, Tarea de movimiento no configurada

Descripcion
No hay ninguna tarea configurada para controlar las unidades
mecanicas, es decir, para ejecutar las instrucciones de

movimiento de RAPID.

Consecuencias

No es posible ejecutar instrucciones de movimiento de RAPID.

Acciones recomendadas
Modifique la configuracion para incluir una tarea para el control
de las unidades mecanicas.

Reinicie el controlador.

20358, No hay ningun miembro de configurado

Descripcion
El tipo de configuracién es obligatorio en los sistemas con

varios robots.

Consecuencias
No es posible ejecutar ninguna instruccion de movimiento de
RAPID.

Acciones recomendadas

Modifique la configuracién y reinicie el controlador.
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20359, Tipo de configuracion ya configurado

Descripcion
El tipo se ha encontrado pero no se esperaba en un sistema
que tiene las opciones actuales.

Acciones recomendadas

Compruebe si ha cargado el archivo de configuracion correcto
o elimine todas las instancias del tipo.

Reinicie el controlador.

20360, Evento desconocido en tipo de
configuracion

Descripcion
El evento arg no es un evento de sistema.

Acciones recomendadas
Modifique la configuracién y reinicie el sistema.

20361, S6lo médulos compartidos para la tarea
compartida

Descripcion
El médulo arg no esta configurado como compartido y no puede
ser cargado en la tarea compartida.

Acciones recomendadas

Modifique la configuracién y reinicie el sistema.

20362, Nombre de tarea no definido

Descripcion
La tarea arg del tipo de configuracion arg no esta configurada

en el sistema.

Acciones recomendadas
Modifique la configuracion y reinicie el sistema.

20363, Médulo no de sistema

Descripcion
El médulo arg cargado desde el archivo arg no es un médulo

de sistema.

Acciones recomendadas
Cambie el sufijo o aflada un atributo de médulo al médulo.

Vuelva a cargar el médulo o reinicie el sistema.

Continua en la pagina siguiente

20364, Superado el nuimero maximo de grupos
de unidades mecanicas

Descripcion
Se ha superado el nimero maximo de grupos de unidades

mecanicas, arg, del tipo de configuracion arg.

Consecuencias
Las instancias posteriores al nUmero maximo no se tendran

en cuenta.

Acciones recomendadas

Modifique la configuracién y reinicie el controlador.

20365, Actualizacion de configuracion terminada

Descripcion
Todas las tareas se devuelven a su rutina Main como

consecuencia de los cambios de configuracion.

Acciones recomendadas

20366, Error de tipo en configuracion de tarea

Descripcion

La tarea arg se ha configurado con un tipo incorrecto. La tarea
configurada para controlar las unidades mecanicas, es decir,
para ejecutar las instrucciones de movimiento de RAPID, debe

ser del tipo arg.

Consecuencias

La tarea no se instalara.

Acciones recomendadas

Modifique la configuracién y reinicie el controlador.

20367, Unidades mecanicas no configuradas

Descripcion
La instancia arg del tipo de configuracién arg no tiene ningun

argumento de unidad mecanica.

Consecuencias
No sera posible realizar ninguna accién con el sistema de
movimiento, es decir, no se podran ejecutar instrucciones de

movimiento de RAPID.

Acciones recomendadas

Modifique la configuracién y reinicie el controlador.
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20368, Grupo de unidades mecanicas no
conectado

Descripcion
No hay ninguna tarea de movimiento conectada al grupo de

unidades mecanicas arg.

Consecuencias
No sera posible utilizar las unidades mecanicas que
pertenezcan a este grupo.

Causas probables

La causa de este error puede ser que falta una instancia de
tarea de RAPID en el dominio de controlador de la
configuracién, o que una tarea no esté configurada como una
tarea de movimiento.

Acciones recomendadas

1. Ahada una instancia de tarea de movimiento que esté
conectada al grupo de unidades mecanicas.

2. Convierta una tarea sin movimiento existente en una tarea
de movimiento.

3. Elimine el grupo de unidades mecanicas.

4. Compruebe si hay nombres mal escritos.

20369, Configuracion confusa de parametros de
sistema.

Descripcion
Existe una mezcla de estructuras anteriores y nuevas del tipo
System Misc.

Consecuencias

Es posible que se hayan configurado parametros incorrectos.

Causas probables
Se han cargado en el sistema las estructuras anteriores y las

nuevas.

Acciones recomendadas

1. Compruebe que haya configurado los parametros correctos.
2. Actualice los parametros de System Misc con los valores
correctos.

3. Guarde el dominio del controlador y sustituya el archivo de

configuracién anterior.

20370, Imposible leer datos de configurac. para
distancia de recuperacion

Descripcion
El sistema no pudo leer los datos de configuracién del tipo <
arg>. La distancia de recuperacion es el limite en el que el

6.3 2X XXX
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sistema emitira un aviso antes de un inicio con movimiento de

recuperacion.

Consecuencias
Se utilizara el valor predeterminado de la distancia de

recuperacion.

Causas probables

-El archivo sys.cfg cargado en el sistema no contiene ninguna
informacion de distancia de recuperacion.

-No se ha cargado ningun archivo sys.cfg debido a los errores
detectados en el archivo.

Acciones recomendadas

1) Cargue un nuevo archivo sys.cfg y reinicie el sistema.

20371, Se utiliza un grupo predeterminado de
unidades mecanicas

Descripcion
La configuracion de la tarea arg no tiene ninguna conexién con
arg. El atributo arg es obligatorio en los sistemas MultiMove,

pero no se ha encontrado.

Consecuencias

La tarea no realiza ningiin movimiento con la unidad mecanica
pero puede leer los datos de movimiento. Las funciones de
RAPID pueden fallar si leen datos de movimiento y éstos estan
conectados a la unidad mecanica incorrecta. El grupo de

unidades mecanicas de arg ha sido conectado a la tarea.

Causas probables
-El atributo no fue especificado al crear la configuracion.
-Es posible que el archivo de configuracion haya sido creado

en un sistema que no es MultiMove.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el grupo de unidades mecanicas correcto
esté conectado a la tarea.

20372, Imposible leer los datos de configuracion.

Descripcion
El sistema no pudo leer los datos de configuracién del tipo

<arg>.

Consecuencias
No seran posibles ni la Edicién en marcha ni la modificacién

de posicion.

Causas probables
- El archivo sys.cfg cargado en el sistema no contiene ninguna

informacion de Edicion en marcha ni modificacién de posicién.
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-No se ha cargado ningun archivo sys.cfg debido a los errores

detectados en el archivo.

Acciones recomendadas

Cargue un nuevo archivo sys.cfg y reinicie el sistema.

20380, Ningun planificador de mov. conectado a
la unidad mecanica

Descripcion
La unidad mecanica arg no tiene conectado ningun planificador

de movimientos.

Consecuencias
No es posible utilizar esta unidad mecanica en operaciones

como la calibracién o la activacion.

Causas probables
Es probable que la causa de este error sea un error en la

configuracién.

Acciones recomendadas

Compruebe la configuracion del movimiento y/o del controlador.

20381, Error al volver a crear la trayectoria tras
una caida de aliment.

Descripcion

La trayectoria no se volvié a crear correctamente.

Consecuencias

Debe mover el puntero de programa antes del reinicio del
programa. Se recomienda mover el robot hasta una posicién
segura, a pesar de que el robot quiza no siga la trayectoria

inicial al reiniciarse.

Causas probables

Existen varios errores que pueden provocar esta situacion. Por
lo general, los fallos que hacen que el sistema pase al estado
SYS FAIL también hacen que no se pueda volver a crear la
trayectoria tras la caida de alimentacién.

Acciones recomendadas

1) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan producido al mismo tiempo para determinar la causa
real.

2) Solucione la causa del fallo.

3) Mueva el robot hasta una posicion segura antes del reinicio.

Es posible que el robot no siga la trayectoria original.

Continua en la pagina siguiente

20390, Inicio rechazado

Descripcion

El inicio/reinicio del programa a través de las E/S del sistema
fue rechazado.

Se debe a que el acceso de escritura esta retenido por

arg con arg

Acciones recomendadas

20391, Inicio de main rechazado

Descripcion

El inicio del programa en main a través de las E/S del sistema
fue rechazado.

Se debe a que el acceso de escritura esta retenido por

arg con arg

Acciones recomendadas

20392, Interrupcion manual rechazada

Descripcion

La interrupcion manual del programa a través de las E/S del
sistema fue rechazada.

Se debe a que el acceso de escritura esta retenido por

arg con arg

Acciones recomendadas

20393, Carga e inicio rechazados

Descripcion

Lacargay el inicio del programa a través de las E/S del sistema
fueron rechazados.

Se debe a que el acceso de escritura esta retenido por

arg con arg

Acciones recomendadas

20394, Motores ON e inicio rechazados

Descripcion

El paso a Motores ON y el inicio/reinicio del programa a través
de las E/S del sistema fueron rechazados.

Se debe a que el acceso de escritura esta retenido por

arg con arg
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Acciones recomendadas

20395, Carga rechazada

Descripcion

La carga del programa a través de las E/S del sistema fue
rechazada.

Se debe a que el acceso de escritura esta retenido por

arg con arg

20396, Interrupcion manual rechazada

Descripcion

La interrupcién manual del programa a través de las E/S del
sistema fue rechazada en la tarea arg.

La interrupcién manual no se permite durante el movimiento

sincronizado.

20397, Interrupcion manual rechazada

Descripcion

La interrupcion manual del programa a través de las E/S del
sistema fue rechazada en la tarea arg.

La interrupcién se conecta a arg, que no es un procedimiento
valido de RAPID.

Consecuencias

arg no se ejecutara.

Causas probables
1. arg no existe.
2. arg no es un procedimiento (PROC) que admita cero

parametros (0).

Acciones recomendadas
Asegurese de que arg sea un procedimiento existente (PROC)
que admita cero (0) parametros.

20398, Modo automatico rechazado

Descripcion
Una tarea estatica/semiestatica detenida (sinénimo de una
tarea de segundo plano) no pudo ser iniciada al solicitar el

modo automatico.

Consecuencias

El sistema no puede pasar al modo automatico.

Causas probables
Una tarea estatica/semiestatica detenida no pudo ser iniciada.

Acciones recomendadas

1) Regrese al modo manual.
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2) Asegurese de que todas las tareas estaticas/semiestaticas
tengan un programa o médulo que contenga la entrada de
produccion configurada.

3) Asegurese de que ninguna tarea estatica/semiestatica
presente errores de sintaxis.

4) Regrese al modo automatico y confirme.

20399, Tarea estatica/semiestatica iniciada

Descripcion

Al menos una tarea estatica/semiestatica (sinénimo de tarea
de segundo plano) no se estaba ejecutando tras la puesta en
marcha en el modo automatico.

Consecuencias
La ejecucion fue iniciada en al menos una tarea

estatica/semiestatica.

Causas probables
El sistema fue cambiado al modo automatico durante el

arranque en caliente.

Acciones recomendadas

Ninguna. El sistema ha restablecido automaticamente los
valores de depuracién.

Para conservar los valores de depuracién en el modo
automatico:

1) Regrese al modo manual.

2) Cambie el parametro de sistema Controller/Auto Condition
Reset/AlIDebugSettings/Reset a NO.

3) Regrese al modo automatico y confirme.

4) Para obtener mas informacion, consulte el Manual de

referencia técnica - Parametros del sistema.

20400, Valores de depuracion en el modo
automatico

Descripcion
Una tarea estatica/semiestatica (sinonimo de tarea en segundo

plano) ha sido detenida.

Consecuencias

La tarea estatica/semiestatica no se iniciara.

El sistema no estara en el modo de plena produccion en
automatico.

Acciones recomendadas

Para el modo de plena produccién:

1) Regrese al modo manual.

2) Cambia el valor del parametro Controller/Auto Condition
Reset/AliDebugSettings/Reset a Yes.

3) Regrese al modo automatico y confirme.
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4) Para obtener mas informacion, consulte el Manual de 2) Cambie el parametro de sistema Controller / Auto Condition
referencia técnica - Parametros del sistema. Reset / AllDebugSettings / Reset a NO.

3) Regrese al modo automatico y confirme.
20401, Demasiadas instancias de CFG 4) Para obtener mas informacion, consulte el Manual de
referencia técnica - Parametros del sistema.

Descripcion

Hay demasiadas instancias arg del tipo arg en el tema arg. 20404 Valores de depuracién en el modo
3

Consecuencias automatico

Es posible que llegue a utilizar una instancia incorrecta, dando

. . Descripcion
lugar a un comportamiento inesperado. p

RAPID Spy esta activo.
Causas probables

Existen multiples instancias de arg del tipo arg en el tema arg. Consecuencias

RAPID Spy no se desactivara.

Acciones recomendadas . . L
El sistema no estara en el modo de plena produccién en

Elimine todas las instancias excepto una. -
automatico.

20402, Modo automatico rechazado Acciones recomendadas

Para el modo de plena produccién:

Descripcion 1) Regrese al modo automatico.

Una sesion activa de RAPID Spy no pudo ser desactivada 2) Cambie el parametro de sistema Controller / Auto Condition
cuando se solicité el modo automatico. Reset / AllDebugSettings / Reset a Yes.

Consecuencias 3) Regrese al modo automatico y confirme.

El sistema no puede pasar al modo automatico. 4) Para obtener mas informacion, consulte el Manual de

referencia técnica - Parametros del sistema.
Causas probables

RAPID Spy no pudo ser desactivado.

20405, Modo automatico rechazado
Acciones recomendadas
1) Regrese al modo manual. Descripcion

2) Use un cliente externo, por ejemplo RobotStudio, para No pudo restablecerse un dispositivo Profi Energy activo

desactivar RAPID Spy. cuando se solicité el modo automatico.

3) Regrese al modo automatico y confirme. Consecuencias

El sistema no puede pasar al modo automatico.

20403, RAPID Spy desactivado

Causas probables

Descripcion No pudo restablecerse un dispositivo Profi Energy.
RAPID Spy fue desactivado tras la puesta en marcha en el Acciones recomendadas

modo automético. 1) Regrese al modo manual.

Consecuencias 2) Restablezca el dispositivo Profi Energy.

RAPID Spy fue desactivado. 3) Regrese al modo automatico y confirme.

Causas probables
El sistema fue cambiado al modo automético durante el 20406, Dispositivo Profi Energy restablecido
arranque en caliente. Descripcion

Acciones recomendadas Se restablecié un dispositivo Profi Energy tras la puesta en

Ninguna. El sistema se ha reseteado automaticamente los marcha en el modo automatico.

valores de depuracion. Consecuencias
Para mantener la configuracion de depuracion en automatico: Se restablecié un dispositivo Profi Energy.

1) Regrese al modo manual.

Continua en la pagina siguiente
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Causas probables
El sistema fue cambiado al modo automatico durante el

arranque en caliente.

Acciones recomendadas

Ninguna. El sistema ha restablecido automaticamente los
valores de depuracion.

Para mantener la configuracién de depuracion en automatico:
1) Regrese al modo manual.

2) Cambie el parametro de sistema Controller / Auto Condition
Reset / AliDebugSettings / Reset a NO.

3) Regrese al modo automatico y confirme.

4) Para obtener mas informacion, consulte el Manual de

referencia técnica - Parametros del sistema.

20407, Valores de depuracion en el modo
automatico

Descripcion
Hay un dispositivo Profi Energy en modo de pausa.

Consecuencias
Un dispositivo Profi Energy no se restablecera.
El sistema no estara en el modo de plena produccion en

automatico.

Acciones recomendadas

Para el modo de plena produccion:

1) Regrese al modo automatico.

2) Cambie el parametro de sistema Controller / Auto Condition
Reset / AlIDebugSettings / Reset a Yes.

3) Regrese al modo automatico y confirme.

4) Para obtener mas informacion, consulte el Manual de
referencia técnica - Parametros del sistema.

20440, Imposible inicializar el marco de trabajo
de actualizacion del FW

Descripcion
No fue posible inicializar el marco de trabajo de actualizacion

del firmware de las tarjetas de hardware.

Consecuencias
No se realizara ninguna actualizacién del firmware de las

tarjetas de hardware.

Causas probables

La instalacion del controlador contiene un archivo XML no
valido:

arg

Acciones recomendadas

Para desarrolladores:

6.3 2X XXX

Continuacion

- Corrija el archivo. Utilice el esquema hw_compatibility.xsd
para verificarlo.
Para otros usuarios:

- Reinstale el sistema.

20441, Imposible inicializar el médulo de
actualizacion del firmware

Descripcion

Imposible inicializar el patch de FW de las tarjetas de hardware

Consecuencias
No se aplicara ninguna actualizacion de firmware a las tarjetas

de hardware.

Causas probables

El archivo del médulo de actualizacion del firmware no es
valido:

arg

Acciones recomendadas

Corrija el archivo del médulo de actualizacién. Utilice el

esquema hw_compatibility.xsd para verificarlo.

20443, Multiples reinicios de actualizacion de
firmware

Descripcion
Se ha ordenado un nuevo reinicio al modo de actualizacién de

firmware tras dos reinicios de actualizacion consecutivos.

Consecuencias
No se ha realizado ningun reinicio mas al modo de actualizacién

de firmware.

Causas probables
Lo mas probable es que la actualizacién del firmware de una
tarjeta de hardware haya fallado. Es posible que el firmware o

el hardware de la tarjeta estén danados.

Acciones recomendadas
Consulte el registro de eventos para ver los mensajes de error

anteriores.

20450, Velocidad de CBC de SC excedida

Descripcion

Se harebasado el limite de velocidad de la funcién Cyclic Brake
Check (CBC) del controlador Safety Controller (SC) de la unidad
mecanica arg. El intervalo de prueba de CBC ha caducado o

ha fallado una prueba de frenos anterior.

Acciones recomendadas
Reduzca la velocidad y ejecute la comprobaciéon de los frenos.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

20451, SC no sincronizado

Descripcion
El controlador Safety Controller (SC) arg no esta sincronizado

con las unidades mecanicas supervisadas.

Acciones recomendadas
Mueva todas las unidades mecanicas supervisadas por el
controlador Safety Controller arg hasta las posiciones de

sincronizacién definidas en la configuracién de seguridad.

20452, SC sincronizado

Descripcion
El controlador Safety Controller (SC) arg esta ahora
sincronizado con las unidades mecanicas supervisadas. La

supervision de seguridad esta disponible.

20453, Pos. sincron. incorr. en SC

Descripcion

Las posiciones de las unidades mecanicas supervisadas no
coinciden con las posiciones de sincronizacion definidas en la
configuracién de seguridad para el controlador Safety Controller

(SC) arg en el eje arg.

Acciones recomendadas

- Compruebe que todas las unidades mecanicas supervisadas
estén posicionadas en la posicion de sincronizacion
configurada.

- Compruebe que el modificador de sincronizacion funcione
correctamente.

- Compruebe que la calibracion de los motores y los
cuentarrevoluciones estan actualizados y sean correctos.

- Compruebe que la posicién de sincronizacién en la
configuracién de seguridad sea correcta.

- Compruebe la existencia de un error de configuracién.

- Descargue los valores de calibracion de los motores.

- Compruebe si los ejes 4 6 6 estan configurados como
independientes. En caso afirmativo, compruebe que la
configuracion de EPS esté configurada del mismo modo.

20454, Limite de Servo-Lag del SC rebasado

Descripcion
El controlador Safety Controller (SC) arg ha detectado una
diferencia excesiva entre la posicidn ordenada y real en la

unidad mecanica arg y el eje arg.

Acciones recomendadas
- Compruebe si hay colisiones.

Continua en la pagina siguiente

- Si utiliza ejes externos, compruebe la configuracién del retardo
servo en la configuracion de seguridad.

- Si utiliza el servo suave, compruebe que la tolerancia del
rango de seguridad operativa (OSR) de la configuracién de
seguridad no sea demasiado baja.

- Compruebe que los cuentarrevoluciones estén actualizados.
- Compruebe si existen problemas de comunicacién con el
ordenador principal, el ordenador de ejes o la tarjeta de medida
serie.

- Compruebe si el peso de la herramienta esta definido

correctamente.

20455, Valor pos. incorrecto en SC

Descripcion
Valor de posicién incorrecto en la tarjeta Serial Measurement
Board detectado por el controlador Safety Controller (SC) arg

de la unidad mecanica arg.

Acciones recomendadas

- Compruebe el resolver y sus conexiones.

- Sustituya la tarjeta Serial Measurement Board.
- Sustituya el resolver.

20456, T. limite agotado en refs. SC

Descripcion
El controlador de robot ha dejado de enviar datos de referencia
al controlador Safety Controller (SC) arg.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los registros de errores anteriores para
determinar las posibles causas.

2. Reinicie el sistema.

20457, Configuracion de seguridad cambiada
parael SC

Descripcion
La configuracion de seguridad del Safety Controller (SC) arg
ha cambiado de contenido o no se corresponde con el hardware

utilizado.

Causas probables

- Se ha descargado una nueva configuracion de seguridad, el
caso normal.

- La configuracion no se corresponde con el hardware utilizado.
Esto suele ocurrir cuando se repite un elog con una nueva
solicitud de cédigo PIN.

- Configuracion de seguridad danada. Esto suele ocurrir cuando
se repite un elog con una nueva solicitud de cédigo PIN.
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Acciones recomendadas

1. Busque nuevos mensajes del registro de errores que indiquen
si se ha descargado una nueva configuraciéon de seguridad.
2. Si no se ha descargado ninguna nueva configuracion de
seguridad y este registro de errores aparece después de un
arranque en caliente, descargue una nueva configuracién de
seguridad al Safety Controller.

3. Cree y descargue una nueva configuracion de seguridad si
este elog llega después de cada arranque en caliente y se

produce una nueva solicitud de nuevo cédigo PIN.

20458, Fallo interno del SC

Descripcion
Fallo interno en el controlador Safety Controller (SC) arg.

Acciones recomendadas

- Compruebe el cableado del controlador Safety Controller.
- Compruebe el estado del controlador Safety Controller
observando el LED.

- Sustituya el controlador Safety Controller si el error no
desaparece.

20459, Fallo de E/S del SC

Descripcion
Error de E/S en el controlador Safety Controller (SC) arg.

Acciones recomendadas

- Compruebe el cableado del controlador Safety Controller.

- Compruebe el estado del controlador Safety Controller.
Realice un arranque en caliente del controlador del robot tras

realizar las acciones recomendadas.

20460, Conf. seguridad de SC no encontrada

Descripcion
Imposible recuperar la configuracién de seguridad del
controlador Safety Controller (SC) arg .

Acciones recomendadas

- Realice un arranque en caliente del controlador del robot.
- Descargue una configuracion de seguridad del SC.

- Reinstale el sistema.

20461, Conf. de robot de SC no encontrada

Descripcion
Imposible recuperar la configuracion de robot del controlador

Safety Controller (SC) arg .

6.3 2X XXX

Continuacion

Acciones recomendadas
- Realice un arranque en caliente del controlador del robot.

- Reinstale el sistema.

20462, Offset calibr. del SC no encontrado

Descripcion
Imposible recuperar los offset de calibracién de motores del
controlador Safety Controller (SC) arg .

Acciones recomendadas
Descargue nuevos offsets de calibracion al SC.

20463, Conf. seguridad del SC descargada

Descripcion
La descarga de la configuracién de seguridad se realizé

correctamente para el controlador Safety Controller (SC) arg.

20464, Limite de OSR del SC sobrepasado

Descripcion

El controlador Safety Controller (SC) arg ha detectado una
diferencia excesiva entre la posicién ordenada y real dentro
del rango de seguridad operativa (OSR) de la unidad mecanica

argy el eje arg.

Acciones recomendadas

- Compruebe si existe una colisién.

- Compruebe que la tolerancia de Operational Safety Range
(OSR) en la configuracién de seguridad no tenga un valor
demasiado bajo.

- Sincronice el controlador Safety Controller si los
cuentarrevoluciones han sido actualizados desde la ultima

sincronizacion.

20465, Velocid. SAS SC excesiva

Descripcion
Vulneracion de Safe Axis Speed (SAS) en la unidad mecanica

arg y el eje arg del controlador Safety Controller (SC)

Acciones recomendadas
Reduzca la velocidad del eje arg

20466, Fallo de E/S del SC

Descripcion

Error de E/S en el controlador Safety Controller (SC) arg, E/S
arg, tipo arg

Tipo 1: Input

Tipo 2: Output

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Causas probables
- Conexion incorrecta a los terminales de E/S del SC

- Error de coincidencia en E/S de dos canales

Acciones recomendadas

- Compruebe los cables del SC.

- Compruebe el buen estado del SC.

Realice un arranque en caliente del controlador del robot tras

realizar las acciones recomendadas.

20467, Velocid. STS SC excesiva

Descripcion
Velocidad reducida de Safe Tool Speed (STS) en el controlador
Safety Controller (SC) de la unidad mecanica arg demasiado

alta. Causa arg.

Causas probables

1. Velocidad de toolO0.

2. Velocidad de codo.

3. Velocidad de herramienta.
4. Velocidad de eje adicional.

Acciones recomendadas
Reduzca la velocidad de la herramienta.

20468, Vulneracion de STZ en el SC

Descripcion

Se ha vulnerado la funcién Safe Tool Zone (STZ) arg en la
unidad mecanica arg.

La herramienta arg estaba activa.

Causa arg

Causas probables

1. Velocidad excedida

2. Posicion incorrecta de herramienta

3. Orientacion incorrecta de herramienta

4. Posicion incorrecta de codo

11. Posicion incorrecta de punto de herramienta 1
12. Posicién incorrecta de punto de herramienta 2
13. Posicidn incorrecta de punto de herramienta 3
14. Posicidn incorrecta de punto de herramienta 4
15. Posicion incorrecta de punto de herramienta 5
16. Posicion incorrecta de punto de herramienta 6
17. Posicion incorrecta de punto de herramienta 7

18. Posicion incorrecta de punto de herramienta 8

Acciones recomendadas
- Reduzca la velocidad.
- Sitde la herramienta del robot en la posicién segura.

- Ajuste la orientacion de la herramienta.

Continua en la pagina siguiente

20469, Vulneracion de SAR en el SC

Descripcion
Se ha vulnerado la funcién Safe Axis Range (SAR) arg en la
unidad mecanica arg y el eje arg.

Acciones recomendadas

Mueva la unidad mecanica hasta una posicion segura

20470, Preaviso de sincronizacion del SC

Descripcion
Se requiere la sincronizacién para las unidades mecanicas
supervisadas por el controlador Safety Controller (SC) arg en

menos de arg hora(s).

Acciones recomendadas

Realice la sincronizacion antes de que finalice el tiempo limite.

20471, T. limite de sincronizacién del SC

Descripcion
Se ha agotado el limite de tiempo de sincronizacién para el
controlador Safety Controller (SC) arg. La ultima sincronizacién

se produjo hace arg horas.

Acciones recomendadas

Realice la sincronizacion.

20472, Nueva config. seguridad en SC

Descripcion
El controlador Safety Controller (SC) arg ha recibido una nueva
configuracién de seguridad. Se requiere un nuevo cédigo PIN

para la activacion.

Acciones recomendadas

1. Inicie una sesi6n como un usuario con derechos de
configuracion de seguridad.

2. Introduzca un nuevo cédigo PIN para el controlador Safety
Controller en el Panel de control.

20473, Doble ordenador no coinc. en SC

Descripcion
El controlador Safety Controller (SC) arg ha tenido durante
demasiado tiempo conflictos de valores para una salida de

seguridad.

Consecuencias
El controlador Safety Controller ha pasado a un estado seguro

y genera un error tras 10 minutos con problemas de
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coincidencia interna si no se realizan las acciones

recomendadas.

Causas probables

- La unidad mecanica ha permanecido estacionada durante
demasiado tiempo en una posicién que se encuentra en, o
cerca de, un limite de funcién supervisado o monitorizado.
- Error de computacion interno en el controlador Safety

Controller.

Acciones recomendadas
Mueva los ejes de todas las unidades mecanicas y las
herramientas hasta situarlas bien dentro o bien fuera de los

limites de funcion monitorizados y supervisados.

20474, Fallo de aliment. E/S de SC

Descripcion
El nivel de tension de la alimentacién de E/S del controlador
Safety Controller (SC) arg esté fuera de rango.

Causas probables

O bien la tensiéon no cumple los limites o no hay tensioén.

Acciones recomendadas
1. Conecte una fuente de alimentacion de 24 V con el nivel
correcto de tension a los terminales de alimentacion de E/S.

2. Realice un arranque en caliente del controlador del robot.

20475, Sincronizacion rechazada para el SC

Descripcion
El controlador Safety Controller (SC) arg no esta configurado

correctamente para la sincronizacion.

Causas probables

- EI PIN de la configuracion de seguridad no esta definido o es
incorrecto.

- La configuracion de seguridad esta vacia.

- La configuracion de seguridad esta dafiada o no se encuentra.
- Controlador Safety Controller conectado a un bus de SMB
incorrecto.

- Falta la alimentacién de E/S.

Acciones recomendadas
Verifique y compruebe las posibles causas.

20476, SC desactivado

Descripcion

El controlador Safety Controller (SC) arg esta desactivado.

6.3 2X XXX

Continuacion

Consecuencias
Toda la supervision de seguridad ha sido desactivada en el
controlador Safety Controller. Posibles riesgos para la

seguridad.

Acciones recomendadas
Descargue una configuracion de seguridad del controlador

Safety Controller.

20477, Fallo de comunic. de SMB con el SC

Descripcion
El controlador Safety Controller (SC) arg no pudo comunicarse
con la tarjeta Serial Measurement Board (SMB).

Acciones recomendadas

1. Asegurese de que los cables que unen la tarjeta Serial
Measurement Board al controlador Safety Controller estén
conectados al conector correcto de la tarjeta Serial
Measurement Board y funcionen correctamente.

2. Reinicie el sistema.

20478, Fallo de alim. principal SC

Descripcion
La tension de la fuente de alimentacion principal del controlador
Safety Controller (SC) arg esta fuera de rango.

Causas probables

O bien la tensién no cumple los limites o no hay tension.

Acciones recomendadas

1. Compruebe el cableado del controlador Safety Controller.
2. Compruebe la tensién de la fuente de alimentacién.

3. Realice un arranque en caliente del controlador del robot.

20479, Falta un eje adicional en el SC

Descripcion
Un eje adicional supervisado por el controlador Safety
Controller (SC) arg ya no esta presente en la configuracion del

sistema.

Acciones recomendadas
Reinstale el eje adicional supervisado o descargue una

configuracion de seguridad sin la supervisién del eje adicional.

20480, Vulneracion de SST en el SC

Descripcion
La funcién Safe Stand Still (SST) arg del Safety Controller (SC)

ha sido vulnerada en la unidad mecanica arg y el eje arg.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Acciones recomendadas

- Verifique el programa de RAPID.

- Verifique los equipos de proceso.

- Compruebe que el movimiento no continie mientras la funcién
SST esta activada.

- Compruebe los mensajes anteriores del registro elog.

20481, OVR de SC activa

Descripcion

Operacion de ajuste (OVR) activa en el controlador Safety
Controller (SC) arg

SafeMove detendra el robot tras aproximadamente 20 minutos
con la OVR activa.

La velocidad esta limitada a 250 mm/s 6 18 grados/s.

Acciones recomendadas

Desactive la sefial conectada a la entrada OVR.

20482, Tiempo limite de OVR en SC

Descripcion
La operacién de ajuste (OVR) ha estado activa demasiado
tiempo en el controlador Safety Controller (SC) arg.

Acciones recomendadas

1. Reinicie un arranque en caliente del controlador de robot. 2.
Cambie el estado de la sefial conectada a la entrada OVR.

3. Active la confirmacién del paro pulsando el pulsador Motores
ON.

4. Devuelva el robot al area de trabajo.

5. Desactive la sefal conectada a la entrada OVR.

20483, CBC pronto necesaria en el SC

Descripcion
La funcion Cyclic Brake Check (CBC) sera necesaria en menos
de arg horas.

Acciones recomendadas
Realice una comprobacion de frenos antes de que finalice el
tiempo limite.

20484, Es necesario realizar un CBC en el SC

Descripcion
Tiempo limite de Cyclic Brake Check (CBC) agotado en el
controlador Safety Controller (SC), o fall6 la ultima

comprobacion de frenos.

Acciones recomendadas

Realice una comprobacién de frenos.

Continua en la pagina siguiente

20485, Par de frenado insuficiente en el SC

Descripcion
El par de frenado del controlador Safety Controller (SC) de la
unidad mecanica arg y el eje arg es demasiado bajo.

Causas probables
- El eje no ha sido probado.
- Uno o varios frenos desgastados.

Acciones recomendadas
- Compruebe si el eje que falla esta activado.
- Si el eje que falla esta activado, sustituya los frenos lo antes

posible.

20486, CBC de SC interrumpido o incorrecto

Descripcion
El controlador Safety Controller (SC) ha detectado que la tltima
ejecucion de Cyclic Brake Check (CBC) en la unidad mecanica

arg fue interrumpida o generé un resultado incorrecto.

Acciones recomendadas
- Compruebe los mensajes de elog anteriores.
- Realice una nueva prueba de frenos sélo en caso necesario,

normalmente si también se ha mostrado el elog 20485.

20487, Velocid. no sincronizada excesiva en SC

Descripcion
Velocidad de eje excesiva cuando el controlador Safety
Controller (SC) arg no estaba sincronizado.

Acciones recomendadas
Mueva la unidad mecanica hasta la posicién de sincronizacion
con una velocidad de eje reducida. Reduzca la velocidad a 250

mm/s 6 18 grados/s.

20488, T. limite sin sincronizacion agotado en
SC

Descripcion

El tiempo disponible para mover el robot mientras no esta
sincronizado se ha agotado en el controlador Safety Controller
(SC) arg.

Acciones recomendadas
1. Realice una configuracién de paro pulsando el pulsador
Motores ON o active la entrada del sistema.

2. Sincronice el SC arg.
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20489, SC desactivado

Descripcion
El controlador Safety Controller (SC) arg ha sido desactivado

y no hay ninguna funcién de supervision activa.

Causas probables
O bien se ha realizado un arranque C-Start o se trata de la
primera puesta en marcha del SC.

Acciones recomendadas

Descargue una configuracion al SC arg.

20490, Velocid. OVR SC excesiva

Descripcion
Se ha rebasado el limite de velocidad de ajuste (OVR) en la

unidad mecanica arg.

Causas probables
Si el ajuste (OVR) esta activo, las limitaciones de velocidad de

OVR estaran activas.

Acciones recomendadas
- Reduzca la velocidad.
- Desactive OVR.

20491, Ajuste de SC activo durante el inicio

Descripcion
La entrada digital de ajuste estaba activa durante el inicio del
SC arg.

20492, Vulneracion de SST del SC en la prueba
de frenos

Descripcion

Se detecté movimiento durante la prueba de los frenos en el
controlador Safety Controller (SC) arg, unidad mecanica arg y
eje arg.

Causas probables

- Prueba de frenos interrumpida.

- Frenos desgastados.

Acciones recomendadas
- Reinicie el CBC.

- Sustituya el freno.

20493, Funcion SBR disparada en el SC

Descripcion
La funciéon Safe Brake Ramp (SBR) del controlador Safety
Controller (SC) fue interrumpida por un paro de clase 0 debido

6.3 2X XXX

Continuacion

a una deceleracién demasiado lenta en la unidad mecanica
arg. Se trata de una situacion normal y se produce cuando el
paro 1 resulta demasiado lento. Compruebe el registro elog de

los demas controladores de seguridad.

Acciones recomendadas

- Cambie el valor del parametro de SBR en la configuracién de
movimiento.

- Dispare un nuevo paro para probar la rampa de frenado.

- Si esto ocurre frecuentemente, consulte el Manual de

Aplicaciones para la configuracion de unidades mecanicas.

20494, Cambio incorrecto de herramienta en SC

Descripcion
Cambio incorrecto de herramienta con la herramienta arg en

la unidad mecanica arg

Acciones recomendadas
- Compruebe si es una herramienta correcta.
- Reduzca la velocidad en caso necesario

- Realice un nuevo cambio de herramienta.

20501, Paro de emergencia de panel abierto

Descripcion
El panel de paro de emergencia ha sido interrumpido
anteriormente y, mientras estaba interrumpido, se ha intentado

utilizar el robot.

Consecuencias

El sistema permanece en el estado de paro de emergencia.

Causas probables
Se ha intentado manipular un control, por ejemplo el dispositivo
de habilitacion.

Acciones recomendadas

1) Para reanudar el funcionamiento, restablezca en primer lugar
el botén de paro de emergencia del panel.

2) A continuacion, devuelva el sistema al estado Motores ON
presionando el botéon Motores ON del médulo de control.

20502, Paro de emergencia de unidad de
programacion abierto

Descripcion
El paro de emergencia de la unidad de programacion ha sido
interrumpido anteriormente y, mientras estaba interrumpido,

se ha intentado utilizar el robot.

Consecuencias

El sistema permanece en el estado de paro de emergencia.
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Causas probables
Se ha intentado manipular un control, por ejemplo el dispositivo

de habilitacién.

Acciones recomendadas

1) Para reanudar el funcionamiento, restablezca en primer lugar
el boton de paro de emergencia de la unidad de programacion.
2) A continuacién, devuelva el sistema al estado Motores ON

presionando el botén Motores ON del médulo de control.

20503, Paro de emergencia de ext.cat.0 abierto

Descripcion
El paro de emergencia externo ha sido interrumpido
anteriormente y, mientras estaba interrumpido, se ha intentado

utilizar el robot.

Consecuencias
El sistema permanece en el estado de paro de emergencia.

Causas probables
Se ha intentado manipular un control, por ejemplo el dispositivo

de habilitacién.

Acciones recomendadas

1) Para reanudar el funcionamiento, restablezca en primer lugar
el botén de paro de emergencia externo.

2) A continuacién, devuelva el sistema al estado Motores ON

presionando el botén Motores ON del médulo de control.

20505, Paro retardado abierto

Descripcion
Paro retardado abierto.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

1) Para reanudar el funcionamiento, rearme en primer lugar el
botdn de paro retardado.

2) A continuacién, devuelva el sistema al estado Motors ON

presionando el botén Motors ON del médulo de control.

20506, Paro de prueba abierto
Descripcion
El circuito de paro de prueba se ha interrumpido.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables
Uno o varios de los interruptores conectados en serie con el

circuito de paro de prueba se han abierto, algo que puede

Continua en la pagina siguiente

deberse a un gran numero de fallos. Esto es sélo posible

durante el modo de funcionamiento manual.

Acciones recomendadas
1) Busque el interruptor, restablézcalo o reinicie el sistema.

2) Compruebe los cables y las conexiones.

20507, Cadena de hardware abierta

Descripcion
Los relés (KA16 y KA17) de la tarjeta Safety Interface Board
(SIB) no estan activados.

Consecuencias

Comando Motores ON rechazado.

Acciones recomendadas
Pulse el boton Motores ON para cerrar la cadena.

20521, Conflicto de paro de prueba

Descripcion

Conflicto de estado en la cadena de paro de prueba.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
Compruebe la proteccion de seguridad de dos canales que ha

causado el conflicto de estado.

20525, Conflicto de paro de emergencia de panel

Descripcion
Conflicto de estado en la cadena de panel de paro de

emergencia.

Consecuencias
El sistema pasa al estado de paro de emergencia.

Acciones recomendadas
Compruebe la proteccion de seguridad de dos canales que ha

causado el conflicto de estado.

20526, Conflicto de paro de emergencia de
unidad de programacion

Descripcion
Conflicto de estado en la cadena de unidad de programacién

de paro de emergencia.

Consecuencias
El sistema pasa al estado de paro de emergencia.
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Acciones recomendadas
Compruebe la proteccién de seguridad de dos canales que ha

causado el conflicto de estado.

20527, Conflicto de paro de emergencia de
ext.cat.0

Descripcion
Conflicto de estado en la cadena ext.cat.0 de paro de

emergencia.

Consecuencias
El sistema pasa al estado de paro de emergencia.

Acciones recomendadas
Compruebe la proteccién de seguridad de dos canales que ha

causado el conflicto de estado.

20528, Conflicto de entrada de interbloqueo de
alta tension

Descripcion
Sélo una de las dos senales de entrada de las cadenas de alta

tension esta abierta.

Consecuencias
La cadena de habilitacién de pintura se abre.

Acciones recomendadas
Compruebe la proteccién de seguridad de dos canales que ha

causado el conflicto de estado.

20529, Conflicto de entrada de interbloqueo de
cabina

Descripcion
Sélo una de las dos sefales de entrada de las cadenas de

interbloqueo de cabina esta abierta.

Consecuencias
La cadena de habilitacién de pintura se abre.

Acciones recomendadas

Compruebe los cables y las conexiones.

20531, Conflicto de paro retardado
Descripcion
Conflicto de estado en el circuito de paro retardado.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables y las conexiones.

6.3 2X XXX

Continuacion

20534, Conflicto de selector de modo
Descripcion
Alguna de las conexiones del selector de modo esta defectuosa.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables y las conexiones.

20535, Conflicto de interbloqueo AUX

Descripcion

Solo una de las dos cadenas de interbloqueo AUX estaba
abierta. Se utiliza normalmente con el interbloqueo de puerta
CBS.

Consecuencias

La cadena de habilitacion de pintura se abre.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables y las conexiones.

20536, Conflicto de cadena de Motors ON

Descripcion
Sélo una de las dos sefales de cadena Motors ON de la cadena

de ejecucidn esta abierta.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables y las conexiones.

20550, Fallo de prueba de perturbacion

Descripcion
Estado activo cuando el firmware de la tarjeta de interfaz de
proceso (PIB) no detecta ningun impulso de prueba de

perturbacion durante 30 segundos.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

1. Compruebe los demas mensajes de error para determinar
la causa principal del fallo.

2. Busque problemas de comunicacion entre la PIB y el
ordenador principal (MC).
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20556, Enable2 de AXC 2 abierto

Descripcion
Estado activo cuando la sefial de habilitacién del ordenador de
ejes 1 esta abierta.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

1. Compruebe los demas mensajes de error para determinar
la causa principal del fallo.

2. Si no hay ninguin otro mensaje de error, compruebe la tensién

de la linea para detectar la posible ausencia de una fase.

20557, Enable2 de AXC 2 abierto

Descripcion
Estado activo cuando la sefial de habilitacién del ordenador de

ejes 2 esta abierta.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

1. Compruebe los demas mensajes de error para determinar
la causa principal del fallo.

2. Si no hay ninguin otro mensaje de error, compruebe la tensién

de la linea para detectar la posible ausencia de una fase.

20558, Averia en el manipulador

Descripcion

Se ha perdido el estado activo cuando no hay ningun
manipulador arg conectado a la tarjeta Manipulator Interface
Board (MIB) arg, o bien las condiciones de la cadena de

habilitacién (Enable) del manipulador no se cumplen.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

1. Compruebe la alimentacion del manipulador.

2. Compruebe que la cadena de habilitacién de la tarjeta
Manipulator Controller Board (MCOB/MCB) no este
interrumpida.

3. Compruebe si existe sobretemperatura en los motores del
manipulador.

4. Compruebe las sefales del manipulador a través de la Power
Distribution Board (PDB). Consulte los esquemas del

controlador.
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20559, Sensor de colision activo

Descripcion
Estado activo cuando un sensor digital de colision de la tarjeta
Manipulator Controller Board (MCOB) arg esta activado.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
Compruebe los sensores de colisiéon que estan conectados a
la tarjeta MCOB.

20560, Limite de ejes en MCOB

Descripcion
Estado activo cuando un sensor de limite de la tarjeta
Manipulator Controller Board (MCOB) arg esta activado.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
Compruebe los sensores de limite que estén conectados a la
tarjeta MCOB.

20561, El software del manipulador ha abierto la
cadena de habilitacion

Descripcion

Estado activo cuando el software de la tarjeta Manipulator
Controller Board (MCOB/MCB) arg ha abierto la cadena de
habilitacién (Enable).

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los demas mensajes de error para determinar
la causa principal del fallo.

2. Compruebe si existe un fallo de frenos.

20562, Fallo de restablecimiento de paro de
emergencia

Descripcion
Estado activo cuando la entrada 'Reset Emergency Stop' esta
activada durante mas de 3 segundos.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe la conexion del restablecimiento externo del

paro de emergencia.
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2. Compruebe el pulsador Motores ON.

20563, Desconexion de servo abierta

Descripcion
El estado esta activo cuando el interruptor de desconexién de
servo del sistema arg esta apagado.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

Si el interruptor de desconexién de servo no estd instalado,
compruebe el enlace de desactivacion de la tarjeta Manipulator
Interface Board (MIB).

20564, Liber. de frenosenejes1y 7

Descripcion
Estado activo cuando la liberacién manual de los frenos de los
ejes 1 a 7 estaba activado.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
Compruebe el interruptor de liberacion manual de los frenos
delosejes1y7.

20565, Habilitacion externa 1 abierta

Descripcion
Estado activo cuando la habilitacion (Enable) externa 1 de la
tarjeta Manipulator Controller Board (MCOB) arg esta abierta.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
Compruebe las conexiones de la tarjeta MCCB X25.

20566, Habilitacion externa 2 abierta

Descripcion
Estado activo cuando la habilitacion (Enable) externa 2 de la

tarjeta Manipulator Controller Board (MCOB) arg esta abierta.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
Compruebe las conexiones de la tarjeta MCCB X43.

6.3 2X XXX

Continuacion

20567, Alimentacion insuficiente en la tarjeta
MCOB

Descripcion
Estado activo cuando la alimentaciéon tiene menos de 16 V en
la tarjeta Manipulator Controller Board (MCOB) arg.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

Compruebe la alimentacion en la tarjeta MCOB.

20568, Habilitacion de hardware abierta en la
tarjeta MCOB/MCB

Descripcion
Estado activo cuando el firmware de la tarjeta Manipulator
Controller Board (MCOB/MCB) arg ha abierto la cadena de

habilitacién (Enable).

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

20569, Fallo de dispositivo de vigilancia de la
tarjeta MCOB/MCB

Descripcion
Estado activo cuando un dispositivo de vigilancia de la tarjeta
Manipulator Controller Board (MCOB/MCB) arg falla.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

20570, Error de cableado de la unidad de
programacion

Descripcion

Estado activo mientras la tarjeta de interfaz de proceso (PIB)
detecta un fallo en el paro de emergencia de la unidad de
programacion y las sefiales de habilitacion de dispositivos

(prueba de cortes momentaneos).

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

1. Compruebe los cables y conexiones a la unidad de
programacion (TPU).

2. Compruebe la tarjeta de interfaz de la unidad de
programacion (TIB) y la tarjeta Manipulator Interface Board
(MIB).
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20571, Interbloqueo de alta tensién abierto

Descripcion
El interbloqueo de alta tension (HV) del sistema de pintura esta

abierto por una conexién de interbloqueo externa.

Consecuencias
La cadena de habilitacion de pintura se abre.

Acciones recomendadas
Compruebe el interruptor manual de desconexién del sistema

de alta tensién (HV).

20572, Interbloqueo de cabina abierto

Descripcion
El interbloqueo de cabina esta abierto por una conexion de
interbloqueo externa.

Consecuencias

La cadena de habilitacion de pintura se abre.

Acciones recomendadas
Compruebe la ventilacion de la cabina y otras funciones de
seguridad.

20573, Falta la ID de controlador

Descripcion

La ID de controlador es la identificacion exclusiva del
controlador. De forma predeterminada, es igual al nimero de
serie del armario del controlador. La configuracion de software
del controlador no contiene esta informacion de identidad.

Causas probables
Esto puede ocurrir al sustituir o reformatear los soportes de
datos de almacenamiento del controlador.

Acciones recomendadas

Lea el nimero de serie del controlador que encontrara en el
armario del controlador para determinar cual es la ID de
controlador correcta. Utilice las herramientas de RobotStudio

para definir este valor en el controlador.

Acciones recomendadas
Compruebe el interruptor manual de desconexion del sistema

de proceso.

20575, Interbloqueo AUX abierto

Descripcion

El interbloqueo AUX estéa abierto por una conexion de
interbloqueo externa. Se utiliza normalmente para Cartridge
Bell System (CBS).

Consecuencias
La cadena de habilitacién de pintura se abre.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables y equipos conectados a las entradas
AUX.

20576, Interbloqueo de sistema 2 abierto

Descripcion
El interbloqueo de sistema 2 esta abierto. Se utiliza
normalmente para Cartridge Bell System (CBS) o para bombas

de pintura.

Consecuencias
La cadena de habilitacién de pintura se abre.

Acciones recomendadas

Compruebe los cables y equipos conectados al sistema 2.

20577, Interbloqueo de encendido de alta tensién

Descripcion
El interruptor de alta tension (HV) del panel del operador esta
abierto.

Consecuencias

La cadena de habilitacion de pintura se abre.

Acciones recomendadas
Confirme el cambio a Motores ON y encienda la llave de alta

tension para cerrar la cadena de interbloqueo de alta tension.

20574, Interbloqueo de proceso abierto

Descripcion
El interbloqueo de proceso esta abierto por una conexién de

interbloqueo externa.

Consecuencias
La cadena de habilitacién de pintura se abre.

Continua en la pagina siguiente

20581, La comunicacion de SPI hacia la tarjeta
SIB esta desactivada

Descripcion
Estado activo cuando la prueba ciclica de habilitacién 1 falla
con la tarjeta Safety Interface Board (SIB).

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.
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Acciones recomendadas
1. Compruebe el estado en la interfaz de periféricos serie (SPI).
2. Compruebe los cables que unen la tarjeta de interfaz de

proceso (PIB) y la tarjeta SIB.

20582, La comunicacion de SPI hacia la tarjeta
MIB esta desactivada

Descripcion
Estado activo cuando la prueba ciclica de habilitacién 1 falla

con la tarjeta Manipulator Interface Board (MIB) arg.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

Compruebe los cables y la interfaz de periféricos serie (SPI).
2. Compruebe los cables que unen la tarjeta SIB a la tarjeta
Manipulator Interface Board (MIB).

20583, Fallo de dispositivo de vigilancia hacia el
software de PIB

Descripcion

Estado activo cuando el firmware se encuentra en un fallo de
dispositivo de vigilancia de descubrimiento de la tarjeta de
interfaz de proceso (PIB) entre el firmware de la tarjeta PIB y
el software de la tarjeta PIB.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables
Carga de procesador demasiado elevada en el software de la
tarjeta PIB.

20584, Fallo en la interfaz SPI interna

Descripcion

Estado activo mientras hay un fallo de dispositivo de vigilancia
de descubrimiento de la tarjeta de interfaz de proceso (PIB)
hacia la tarjeta Safety Interface Board (SIB) y la tarjeta
Manipulator Interface Board (MIB).

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables
La comunicacion con la interfaz de periféricos serie (SPI) esta
desactivada en la SPI 1.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables entre las tarjetas PIB, SIB y MIB.

6.3 2X XXX

Continuacion

20585, Cadena de habilitacion abierta desde IPS

Descripcion
Estado activo mientras habia una cadena de habilitacion abierta
desde la senal Safety/PibSw/Enable.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
Compruebe el accionador conectado a la seial
Safety/PibSw/Enable.

20586, Fallo de vigilancia hacia el firmware de la
tarjeta PIB

Descripcion

Estado activo cuando el software se encuentra en un fallo de
dispositivo de vigilancia de descubrimiento de la tarjeta de
interfaz de proceso (PIB) hacia el firmware de la tarjeta PIB,
debido a un fallo de FPGA.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

20587, Fallo de vigilancia hacia el firmware de la
tarjeta PIB

Descripcion

Estado activo cuando el software se encuentra en un fallo de
dispositivo de vigilancia de descubrimiento de la tarjeta de
interfaz de proceso (PIB) hacia el firmware de la tarjeta PIB,
debido a un fallo en el microcontrolador incorporado en el

sistema.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Firmware no ejecutandose.

20588, Fallo de dispositivo de vigilancia entre la
tarjeta PIBy el MC

Descripcion
La tarjeta de interfaz de proceso (PIB) ha detectado un fallo de
vigilancia hacia el ordenador principal (MC).

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables
1. Fallo en el cable de Ethernet entre la tarjeta PIB y el MC.
2. Alta carga en la red.

Continua en la pagina siguiente

3HAC020738-005 Revision: P

173

© Copyright 2005-2013 ABB. Reservados todos los derechos.



6 Resolucion de problemas segun el registro de eventos

6.3 2x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

Si el problema no desaparece:

1. Inspeccione el MC.

2. Inspeccione el cable de Ethernet entre la PIB y el MC.
3. Reinicie el controlador

20589, Fallo de dispositivo de vigilancia entre la
tarjeta PIB y la tarjeta MCOB

Descripcion
Estado activo mientras una conexién de agente sobre CAN
entre la tarjeta de interfaz de proceso (PIB) y la tarjeta

Manipulator Controller Board (MCOB) esta desactivada.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables de CAN.
2. Compruebe el estado de la tarjeta MCOB.

20590, Mascara de circuito abierto no definida

Descripcion

La mascara de circuito abierto para frenos de la tarjeta
Manipulator Controller Board (MCOB/MCB) arg no esta definida.
La mascara debe definirse desde la tarjeta de interfaz de
proceso (PIB) durante el inicio.

Consecuencias

Este mensaje se generara cada vez que se liberen los frenos,
hasta que la mascara de circuito abierto de MCOB/MCB esté
definida.

Causas probables
La configuraciéon de IPS de la tarjeta PIB no esta cargada o

falta el archivo de configuracion de frenos.

Acciones recomendadas

1. Compruebe que la configuracién de IPS se cargue durante
el inicio.

2. Compruebe que el archivo de configuracion de IPS para la

configuracién de los frenos esté instalado en la tarjeta PIB.

20591, Tiempo limite agotado en hot plug de
unidad de programacion

Descripcion
El botén de hot plug de la unidad de programacion se ha
presionado demasiado tiempo.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.
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Acciones recomendadas

Pulse el boton Motores ON para cerrar la cadena.

20592, Habilitacion externa de procesos abierta

Descripcion
Estado activo cuando la conexién de habilitacién externa de
procesos de la tarjeta Manipulator Controller Board (MCB) arg

esta abierta.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

Compruebe las conexiones de la tarjeta MCB X2.

20593, Alimentacion de E/S insuficiente en la
tarjeta MCB

Descripcion
Estado activo cuando la alimentacion de E/S tiene menos de
16 V en la tarjeta Manipulator Controller Board (MCB) arg.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
Compruebe la alimentacién en la tarjeta MCB.

20594, Fallo de comunicacion entre la tarjeta PIB
y el MC

Descripcion
La tarjeta de interfaz de proceso (PIB) ha detectado un fallo de
comunicacién hacia el ordenador principal (MC).

Consecuencias

El sistema pasa al estado SYS FAIL.

Causas probables
1. Fallo del cable de Ethernet entre la tarjeta PIB y el MC.
2. Alta carga en la red.

Acciones recomendadas

1. Inspeccione el cable de Ethernet entre la PIB y el MC.
2. Inspeccione el MC.

3. Reinicie el controlador.

20600, Version no oficial de RobotWare

Descripcion
El RobotWare actual no es una versién admitida oficialmente.
Las versiones no oficiales de RobotWare sélo pueden utilizarse

para fines de prueba y validacion durante un tiempo limitado.
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Consecuencias
ABB no ofrece asistencia a largo plazo a las versiones no

oficiales.

Acciones recomendadas
Si este es un sistema de produccién, instale una version oficial

de RobotWare lo antes posible.

20601, Rutas demasiado largas al desempadquetar
archivos de RobotWare

Descripcion

El paquete de instalacion de RobotWare no fue
desempaquetado correctamente en el controlador. Algunos
archivos del paquete tienen una ruta demasiado larga y no
podrian ser gestionados por el software del controlador.
Durante el proceso de instalacion, el software del controlador
fue actualizado para admitir rutas mas largas, de forma que

una reinstalacion del sistema debe resolver el problema.

Consecuencias
Algunos archivos de RobotWare faltan en el controlador y es

posible que su sistema no pueda funcionar correctamente.

Acciones recomendadas
Reinstale el sistema con ayuda de SystemBuilder. Si el error
no desaparece tras la reinstalacion, péngase en contacto con

la asistencia al cliente.

20602, Imagen no oficial de RobotWare

Descripcion

La imagen actual de RobotWare contenida en el computador
principal no es original y por tanto no se ofrece asistencia oficial
para ella.

Consecuencias
ABB no ofrece asistencia a largo plazo a las versiones no

oficiales de RobotWare.

Causas probables
La imagen publicada oficial para el computador principal ha
sido sustituida, por ejemplo con el fin de reunir datos de

diagnéstico para un problema determinado.

Acciones recomendadas
Si este es un sistema de produccidn, instale una version oficial

de RobotWare lo antes posible.

6.3 2X XXX
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20610, Cortocircuito en fase de motor

Descripcion
La unidad de accionamiento del eje arg informa de un
cortocircuito. El eje esta conectado al médulo de accionamiento

arg con la posicion de unidad arg y el nodo arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF con par cero.

Causas probables
1) Cortocircuito en los cables o conectores entre las fases o a
tierra.

2) Cortocircuito en el motor entre las fases o a tierra.

Acciones recomendadas
1) Compruebe/sustituya los cables y conectores.

2) Compruebe/sustituya el motor.

20630, Trabajo de camara no valido

Descripcion

La camara arg se encuentra en el modo de funcionamiento
pero el trabajo que tiene cargado no es un trabajo valido de
ABB.

Consecuencias
Todos los resultados de la camara se perderan.

Acciones recomendadas
1) Cambie la camara a reposo.
2) Cargue un trabajo valido de ABB en la camara o utilice Robot

Studio para crear uno.

20631, Fallo de comunicacion con la camara

Descripcion
El controlador de robot no ha podido comunicarse con la

camara arg.

Consecuencias
Es posible que se hayan perdido los resultados de la camara.

Acciones recomendadas
1) Compruebe el estado de la camara.
2) Compruebe los cables que unen el controlador del robot y

la camara.
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31810, Falta la tarjeta de maestro/esclavo de
DeviceNet

Descripcion

La tarjeta de maestro/esclavo de DeviceNet no funciona.

Consecuencias

No es posible ninguna comunicacién en el bus DeviceNet.

Causas probables
La tarjeta de maestro/esclavo de DeviceNet funciona

incorrectamente o no esta instalada.

Acciones recomendadas
1. Asegurese de que tiene instalada una tarjeta de
maestro/esclavo de DeviceNet.

2. Sustituya la tarjeta si presenta fallos.

31811, Falta la segunda tarjeta de
maestro/esclavo de DeviceNet

Descripcion
La opcién Dual esta configurada pero sélo esta instalada una

tarjeta de maestro/esclavo de DeviceNet.

Consecuencias
Soélo esta disponible un bus de DeviceNet.

Causas probables
La segunda tarjeta de maestro/esclavo de DeviceNet funciona

incorrectamente o no esta instalada.

Acciones recomendadas
1. Asegurese de que tiene instalada una segunda tarjeta de
maestro/esclavo de DeviceNet.

2. Sustituya la segunda tarjeta si presenta fallos.

31812, Tarjetas DeviceNet incompatibles

Descripcion
El sistema ha detectado tipos incompatibles de tarjetas
DeviceNet.

Consecuencias

No es posible ninguna comunicacién en el bus DeviceNet.

Causas probables
Se han instalado tipos incompatibles de tarjetas DeviceNet en

el sistema.

Acciones recomendadas
Asegurese de instalar tipos de tarjetas compatibles.

Continua en la pagina siguiente

31910, Falta la tarjeta de maestro/esclavo de
Profibus-DP

Descripcion

La tarjeta de maestro/esclavo de Profibus-DP no funciona.

Consecuencias

No es posible ninguna comunicacién en el bus Profibus.

Causas probables
La tarjeta de maestro/esclavo de Profibus-DP funciona

incorrectamente o no esta instalada.

Acciones recomendadas
1. Asegurese de que tiene instalada una tarjeta de
maestro/esclavo de Profibus-DP.

2. Sustituya la tarjeta si presenta fallos.

31911, Error de actualizacion de tarjeta Profibus

Descripcion

El software de RobotWare no pudo transferir el nuevo software
de controlador a la tarjeta de maestro/esclavo de Profibus-DP.
No fue posible programar el canal arg (ch arg) de la tarjeta

Profibus. Cédigo de error interno:arg.

Consecuencias
No es posible ninguna comunicacién en el bus Profibus.

Causas probables
Es posible que el software de RobotWare esté dafiado o que

el hardware de la tarjeta presente fallos de funcionamiento.

Acciones recomendadas

1. Reinicie el sistema para volver a intentar la transferencia del
software.

2. Reinstale los archivos de sistema actuales.

3. Cree y ejecute un nuevo sistema para transferir el software
de controlador.

4. Sustituya la tarjeta si se encuentra en mal estado.

31912, Fallo de la tarjeta de maestro/esclavo de
Profibus-DP

Descripcion
La tarjeta de maestro/esclavo de Profibus-DP no se ha iniciado

correctamente.

Consecuencias

No es posible ninguna comunicacién en el bus Profibus.
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Causas probables
Es posible que el hardware de la tarjeta maestra/esclava de

Profibus-DP no funcione correctamente.

Acciones recomendadas
1. Reinicie el sistema.
2. Sustituya la tarjeta maestra/esclava de Profibus-DP si

presenta fallos.

31913, Error interno de la tarjeta de
maestro/esclavo de Profibus-DP

Descripcion
La tarjeta de maestro/esclavo de Profibus-DP informé del error

interno arg.

Consecuencias
No es posible ninguna comunicacion en el bus Profibus.

Causas probables
Es posible que el hardware de la tarjeta maestra/esclava de

Profibus-DP no funcione correctamente.

Acciones recomendadas

1. Reinicie el sistema.

2. Sustituya la tarjeta maestra/esclava de Profibus-DP si
presenta fallos.

31914, Error de inicio de Profibus

Descripcion
- Error de bus maestro de Profibus. Cédigo de error arg.
Compruebe los cables, terminadores y médulos y reinicie de

nuevo.

Acciones recomendadas

31915, Error de bus Profibus

Descripcion
Error de bus maestro de Profibus.
Error interno

Cadigo de error arg.

Consecuencias
Algunos errores asociados esperados pueden retrasarse.

Causas probables
Cableado, terminadores y/o médulos de Profibus defectuosos.

Direcciones de Profibus duplicadas.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables, terminadores y médulos.

6.4 3x xXxx
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31916, Bus Profibus correcto

Descripcion
- Profibus ha recuperado el contacto con el bus maestro.

Acciones recomendadas

31917, Excepcion en la tarjeta de maestro/esclavo
de Profibus-DP

Descripcion
Se ha producido un error no recuperable en la tarjeta de
maestro/esclavo de Profibus-DP. Canal arg de la tarea arg.

Parametros arg

Consecuencias

No es posible ninguna comunicacién en el bus Profibus.

Causas probables
Es posible que el hardware de la tarjeta maestra/esclava de

Profibus-DP no funcione correctamente.

Acciones recomendadas
1. Reinicie el sistema.
2. Sustituya la tarjeta maestra/esclava de Profibus-DP si

presenta fallos.

32500, Falta la tarjeta de comunicacion con el
robot

Descripcion
El sistema no puede comunicarse con la tarjeta de

comunicacion del robot.

Consecuencias
No es posible la comunicacién con el sistema de seguridad. El
sistema pasa al estado SYS FAIL.

Causas probables
La tarjeta de comunicacién con el robot funciona

incorrectamente o no esta instalada.

Acciones recomendadas
1. Asegurese de que tiene instalada una tarjeta de
comunicacion con el robot.

2. Sustituya la unidad si esta defectuosa.

32501, Firmware de tarjeta RCC incorrecto

Descripcion
El firmware de FPGAR11 de la tarjeta RCC (DSQC602)
corresponde a una versién incompatible. Versién actual: arg.

arg Version solicitada: arg. arg

Continua en la pagina siguiente
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Acciones recomendadas
1. Sustituya la tarjeta DSQC602.

2. Reinicie el sistema.

32502, Imposible encontrar un archivo
Descripcion
El sistema no encuentra el archivo: [ arg]

Acciones recomendadas

Reinstale el sistema

32503, Informaciodn solicitada no encontrada en
el archivo

Descripcion
El sistema no puede encontrar informacion sobre qué software
debe transferir a la ID de hardware="arg", versiéon="arg",

revision="arg" dentro del archivo [arg].

Causas probables
El archivo se ha dafiado o la versién real del hardware de la

unidad no se admite.

Acciones recomendadas
1. Reinstale el sistema.
2. Sustituya la unidad con una versién admitida por esta versién

del software.

32530, Sin comunicacion con el sistema de
seguridad

Descripcion
No hay ninguna comunicacion serie entre el sistema de
seguridad y la tarjeta de comunicacién del robot.

Consecuencias

El sistema pasa al estado SYS FAIL.

Causas probables

Es posible que exista alguna averia fisica en el cable que une
el sistema de seguridad a la tarjeta de comunicacién del robot.
El sistema de seguridad o su fuente de alimentacion también

pueden ser defectuosos.

Acciones recomendadas

1) Reinicie el sistema para reanudar el funcionamiento.
2) Asegurese de que el cable que une la tarjeta de
comunicacion del robot al sistema de seguridad funcione
correctamente y esté bien conectado.

3) Compruebe la alimentacion del sistema de seguridad.

4) Sustituya la unidad si esta defectuosa.

Continua en la pagina siguiente

32540, Regrabacion de firmware de unidad de
accionamiento iniciada

Descripcion

En el médulo de accionamiento arg se ha iniciado una
actualizacion necesaria del firmware de la unidad de
accionamiento de la posicion de unidad arg. La revision anterior

del firmware, arg, es sustituida por la revision arg.

Acciones recomendadas
Espere a que se complete el proceso de actualizacién del

firmware. jNo apague la alimentacion del sistema!

32541, Regrabacion de firmware de unidad de
accionamiento completada

Descripcion

En el moédulo de accionamiento arg, la actualizacion del
firmware de la unidad de accionamiento de la posicion de
unidad arg se ha completado. La nueva revision es la arg.

32542, Hardware de unidad de accionamiento no
admitido

Descripcion

En el médulo de accionamiento arg, el sistema no puede usar
la unidad de accionamiento que tiene la identidad de hardware
arg porque la revision de hardware arg no se admite.

Consecuencias
El sistema no puede usar la unidad de accionamiento. El

sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Causas probables
La versién de RobotWare es demasiado antigua para admitir

la unidad de accionamiento.

Acciones recomendadas

1) Actualice el sistema a una versiéon de RobotWare que admita
la revision de la unidad de accionamiento.

2) Sustituya la unidad de accionamiento por una que tenga una

revision compatible.

32543, Fallo de regrabacion de firmware de
unidad de accionamiento

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la actualizacion del
firmware de la unidad de accionamiento de la posicion de

unidad arg ha fallado.
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Consecuencias
La actualizacién necesaria del firmware de la unidad de

accionamiento no se ha realizado.

Acciones recomendadas

1) Compruebe si hay otros mensajes en el registro de eventos
de hardware para obtener una explicacion detallada de la
situacién de error.

2) Pruebe de nuevo reiniciando el sistema con el interruptor

de alimentacion principal.

32544, Archivo de firmware de unidad de
accionamiento no encontrado

Descripcion
No se encuentra el archivo arg, necesario para actualizar el

firmware de una unidad de accionamiento.

Consecuencias
La actualizacién necesaria del firmware de la unidad de

accionamiento no se ha realizado.

Causas probables

La instalaciéon de RobotWare no contiene el archivo de firmware.

Acciones recomendadas
Reinstale el sistema.

32545, Error de tipo de archivo de firmware de
unidad de accionamiento

Descripcion
El archivo arg, necesario para actualizar el firmware de una

unidad de accionamiento, es de un tipo incorrecto.

Consecuencias
La actualizacién necesaria del firmware de la unidad de

accionamiento no se ha realizado.

Causas probables
La instalaciéon de RobotWare se encuentra en mal estado.

Acciones recomendadas

Reinstale el sistema.

32546, Error de archivo de firmware de unidad
de accionamiento

Descripcion
El archivo arg, necesario para actualizar el firmware de una
unidad de accionamiento, no puede usarse porque no ha

superado la comprobacion de integridad.

6.4 3x xXxx
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Consecuencias
La actualizacién necesaria del firmware de la unidad de

accionamiento no se ha realizado.

Causas probables
La instalacion de RobotWare se encuentra en mal estado.

Acciones recomendadas

Reinstale el sistema.

32550, Regrabacion de firmware iniciada

Descripcion
Se ha iniciado una actualizacién obligatoria del firmware de

arg. Archivo utilizado: arg].

Acciones recomendadas
Espere a que se complete la regrabacion.

32551, Regrabacion de firmware completada

Descripcion
La actualizacion del firmware de arg se ha completado

correctamente.

32552, Fallo de regrabacion de firmware

Descripcion
La actualizacion del firmware de arg ha fallado.
Cadigo de error interno:arg

Acciones recomendadas

1. Compruebe otros mensajes para obtener una explicacion
detallada.

2. Reinicie el sistema.

3. Reinstale el sistema.

4. Sustituya la arg.

32553, Archivo de firmware dafado

Descripcion
El archivo de firmware [arg] esta dafiado. Cédigo de error

interno:arg

Acciones recomendadas

Reinstale el sistema.

32554, Archivo de firmware no encontrado

Descripcion

No se encuentra el archivo de firmware [arg].

Acciones recomendadas

Reinstale el sistema.

Continua en la pagina siguiente
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32555, Unidad de sistema de seguridad no
admitida

Descripcion
El sistema no puede utilizar la unidad de sistema de seguridad

arg, revision arg.

Consecuencias
El sistema no puede usar el hardware afectado.

Acciones recomendadas

1. Cambie el hardware afectado a una versiéon compatible.

32560, Regrabacion de firmware de ordenador
de ejes iniciada

Descripcion

En el moédulo de accionamiento arg se ha iniciado una
actualizacion necesaria del firmware del ordenador de ejes arg
con la identidad de hardware arg. La revision anterior del

firmware, arg, es sustituida por la revision arg.

Acciones recomendadas
Espere a que se complete el proceso de actualizacién del

firmware. jNo apague la alimentacion del sistema!

32561, Regrabacion de firmware de ordenador
de ejes completada

Descripcion

En el médulo de accionamiento arg se ha completado la
actualizacion del firmware del ordenador de ejes arg con la
identidad de hardware arg. La nueva revision es la arg.

32562, Error de comunicacion con el ordenador
de ejes

Descripcion
El sistema no pudo comunicarse con el ordenador de ejes del
médulo de accionamiento arg al intentar leer la informacion del

firmware.

Consecuencias
El sistema no puede determinar si se requiere una actualizacion
del firmware en el médulo de accionamiento afectado. El

sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Causas probables

Puede deberse a que hay un cable roto o un conector mal
conectado, o bien a que existan niveles elevados de
interferencias en el cable que une el ordenador principal al

ordenador de ejes.

Continua en la pagina siguiente

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el cable que une el ordenador principal
al ordenador de ejes no esté danado y de que los dos
conectores estén conectados correctamente.

2) Asegurese de que no se produzca una emision de niveles
extremos de interferencia electromagnética cerca de los cables

del robot.

32563, Hardware de ordenador de ejes no
admitido

Descripcion

En el mddulo de accionamiento arg, el sistema no puede usar
el ordenador de ejes que tiene la identidad de hardware arg
porque la revisiéon de hardware arg no se admite.

Consecuencias
El sistema no puede usar el ordenador de ejes. El sistema pasa

al estado de fallo del sistema.

Causas probables
La version de RobotWare es demasiado antigua para admitir

la unidad de ordenador de ejes.

Acciones recomendadas

1) Sustituya el ordenador de ejes por uno que tenga una
revisién compatible.

1) Actualice el sistema a una versiéon de RobotWare que admita

la revision del ordenador de ejes.

32564, Fallo de regrabacion de firmware de
ordenador de ejes

Descripcion

En el médulo de accionamiento arg la actualizacion del firmware
del ordenador de ejes arg con la identidad de hardware arg ha
fallado.

Consecuencias
La actualizacidn necesaria del firmware del ordenador de ejes
no se ha realizado.

Acciones recomendadas

1) Compruebe si hay otros mensajes en el registro de eventos
de hardware para obtener una explicacién detallada de la
situacion de error.

2) Pruebe de nuevo reiniciando el sistema con el interruptor
de alimentacién principal.
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32565, Archivo de firmware de ordenador de ejes
no encontrado

Descripcion
No se encuentra el archivo arg, necesario para actualizar el

firmware de un ordenador de ejes.

Consecuencias
La actualizacion necesaria del firmware del ordenador de ejes
no se ha realizado.

Causas probables

La instalaciéon de RobotWare no contiene el archivo de firmware.

Acciones recomendadas
Reinstale el sistema.

32567, Error de tipo de archivo de firmware de
ordenador de ejes

Descripcion
El archivo arg, necesario para actualizar el firmware de un
ordenador de ejes, es de un tipo incorrecto.

Consecuencias
La actualizacién necesaria del firmware del ordenador de ejes

no se ha realizado.

Causas probables
El archivo de firmware esta dafado.

Acciones recomendadas

Reinstale el sistema.

32568, Error de archivo de firmware de ordenador
de ejes

Descripcion
El archivo arg, necesario para actualizar el firmware de un
ordenador de ejes, no puede usarse porque no ha superado la

comprobacion de integridad.

Consecuencias
La actualizacién necesaria del firmware del ordenador de ejes
no se ha realizado.

Causas probables

El archivo de firmware esta danado.

Acciones recomendadas
Reinstale el sistema.

32569, Hardware de ordenador de ejes danado

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la memoria flash del
ordenador de ejes contiene datos dahados.

Acciones recomendadas

1. Pruebe de nuevo reiniciando el sistema con el interruptor de
alimentacién principal.

2. Si el problema no desaparece, sustituya el ordenador de
ejes.

32570, Regrabacion de firmware iniciada

Descripcion
Se ha iniciado una actualizacion obligatoria del firmware de

arg. Sustituyendo la version anterior del firmware: arg].

Acciones recomendadas

Espere a que se complete la regrabacion.

32571, Regrabacion de firmware completada

Descripcion
La actualizacion del firmware de arg se ha completado
correctamente. Nueva versién: [arg]. Cédigo interno:[arg]

32572, Fallo de regrabacion de firmware

Descripcion
La actualizacion del firmware de arg ha fallado.

Version actual:arg. Codigo de error interno:arg.

Acciones recomendadas

1. Compruebe si existen otros mensajes en el registro de
eventos de hardware para obtener una explicacion detallada
de la situacion de error.

2. Reinstale el sistema.

32573, Imposible transferir el archivo de firmware

Descripcion
No se encuentra el archivo de firmware arg. Cédigo de error

interno:arg.

Acciones recomendadas
Reinstale el sistema.

32574, Hardware de ordenador de ejes danado

Descripcion
La memoria flash arg contiene datos dafiados. Cédigo de error

interno:arg.
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Acciones recomendadas

1. Compruebe si existen otros mensajes en el registro de
eventos de hardware para obtener una explicacion detallada
de la situacion de error.

2. Reinicie el sistema.

3. Si el fallo vuelve a producirse, sustituya el ordenador de ejes.

32575, No se encuentra ninguna tarjeta de
ordenador de ejes

Descripcion
El sistema no pudo detectar ningtin ordenador de ejes

conectado.

Acciones recomendadas

1. Compruebe qué tarjeta de ordenador de ejes se encuentra
en el sistema.

2. Compruebe los cables Ethernet que unen el ordenador
principal al ordenador de ejes.

3. Reinicie el sistema.

32576, Firmware de ejes: Sin comunicacion

Descripcion
El sistema no pudo comunicarse con la tarjeta de ejes arg al

intentar comprobar la version del firmware.

Consecuencias
El sistema es incapaz de comprobar y, en caso necesario,
también actualizar el firmware del ordenador de ejes afectado.

Acciones recomendadas

1. Compruebe si el sistema contiene una tarjeta de ordenador
de ejes.

2. Compruebe el cableado de Ethernet que une el ordenador
principal al ordenador de ejes.

3. Reinicie el sistema.

32577, Error de datos de hardware del ordenador
de ejes

Descripcion

En el médulo de accionamiento arg, el ordenador de ejes

contiene datos danados sobre la unidad.

Consecuencias

El sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Causas probables
Ha fallado la comprobacién de integridad de la informacién
almacenada sobre la unidad en el ordenador de ejes.
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Acciones recomendadas
1) Pruebe de nuevo reiniciando el sistema con el interruptor
de alimentacion principal.

2) Sustituya el ordenador de ejes defectuoso.

32580, Regrabacion de firmware iniciada

Descripcion
Se ha iniciado una actualizacion obligatoria del firmware de
arg. Caédigo interno: arg].

Archivo: [ arg].

Acciones recomendadas
Espere a que se complete la regrabacion.

32581, Regrabacion de firmware completada

Descripcion
La actualizacién del firmware de arg se ha completado

correctamente. Codigo interno:[arg]

Acciones recomendadas

No se requiere ninguna accién

32582, Fallo de regrabacion de firmware

Descripcion
La actualizacion del firmware de arg ha fallado.
Caédigo de error interno:arg

Acciones recomendadas
1. Compruebe los demas mensajes de error para obtener una
explicacion detallada.

2. Reinstale el sistema.

32583, Archivo de firmware danado

Descripcion
La actualizacién del firmware de arg ha fallado.
El archivo de firmware [ arg] esta dafado.

Cadigo de error interno:arg.

Acciones recomendadas
Reinstale el sistema.

32584, Archivo de firmware no encontrado

Descripcion

La actualizacion del firmware de arg ha fallado.
No se encuentra el archivo de firmware [ arg].
Caédigo de error interno:arg.

Acciones recomendadas

Reinstale el sistema.
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32585, Ningun sistema de seguridad detectado
por el ordenador de ejes

Descripcion
El ordenador de ejes no pudo detectar el sistema de seguridad.

Acciones recomendadas

1. Compruebe los cables de comunicacion entre el ordenador
de ejes y el sistema de seguridad.

2. Compruebe la alimentacion del sistema de seguridad.

3. Reinicie el sistema.

32590, Regrabacion de firmware iniciada

Descripcion

Se ha iniciado una actualizacién obligatoria del firmware de arg
del médulo de accionamiento arg.

Archivo: [ arg].

Acciones recomendadas
Espere a que se complete la regrabacion, que requerira

aproximadamente 3 minutos y medio.

32591, Regrabacion de firmware completada

Descripcion
La actualizacién del firmware de arg del médulo de

accionamiento arg se ha completado correctamente.

Acciones recomendadas
No se requiere ninguna accién

32592, Fallo de regrabacion de firmware

Descripcion
La actualizacion del firmware de arg del médulo de

accionamiento arg ha fallado.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los demas mensajes de error para obtener una
explicacion detallada.

2. Reinstale el sistema.

32593, Archivo de firmware danado

Descripcion

La actualizacion del firmware de arg del modulo de
accionamiento arg ha fallado.

El archivo de firmware [arg] esta dafiado.

Acciones recomendadas

Reinstale el sistema.

32594, Archivo de firmware no encontrado

Descripcion
La actualizacion del firmware de arg del médulo de
accionamiento arg ha fallado.

No se encuentra el archivo de firmware [arg].

Acciones recomendadas
Reinstale el sistema.

32601, Falta la tarjeta de maestro/esclavo de
Interbus

Descripcion

La tarjeta de maestro/esclavo de Interbus no funciona.

Consecuencias

No es posible ninguna comunicacién en el bus Interbus.

Causas probables
La tarjeta de maestro/esclavo de Interbus funciona

incorrectamente o no esta instalada.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que tiene instalada una tarjeta de
maestro/esclavo de Interbus.

2. Sustituya la tarjeta si presenta fallos.

32651, El hardware del puerto serie no esta
disponible.

Descripcion
El sistema ha intentado sin éxito direccionar el puerto serie

arg.

Consecuencias
El hardware del puerto serie opcional no esta disponible. Ni el
conector ni el canal fisico que utilizan el conector estaran

disponibles para su uso.

Causas probables
El hardware del puerto serie funciona incorrectamente o no

esta instalado.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el hardware de puerto serie necesario
esté instalado correctamente y que no presente fallos.

2) Sustituya el hardware del puerto serie.

33503, Fallo de actualizacion de
cuentarrevoluciones

Descripcion
La actualizacién del cuentarrevoluciones del eje arg ha fallado.
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Consecuencias

Eje no sincronizado

Causas probables
1. Falta un eje o no esta activo.
2. Error del sistema de medicién.

Acciones recomendadas

1. Compruebe si el eje esta activo.

2. Compruebe los archivos de configuracion.
3. Compruebe el sistema de medicion.

33601, Falta Fieldbus Adapter

Descripcion
Falta Fieldbus Adapter.

Consecuencias
No es posible ninguna comunicacién con Fieldbus Adapter.

Causas probables
Fieldbus Adapter robot funciona incorrectamente o no esta

instalado.

Acciones recomendadas
1. Asegurese de que tiene instalado Fieldbus Adapter.

2. Sustituya el médulo si presenta fallos.

34100, Sistema de accionamiento no admitido

Descripcion
El sistema de accionamiento configurado en el médulo de
accionamiento arg no es del tipo Drive System '04.

Consecuencias

El sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Causas probables

1. Se ha utilizado una clave de médulo de accionamiento
incorrecta; es decir, la configuracién no se corresponde con el
hardware.

2. Hardware incorrecto utilizado en el sistema.

Acciones recomendadas

1. Reinstale el sistema con una clave de médulo de
accionamiento que se corresponda con el hardware.

2. Sustituya el médulo de accionamiento con uno que admita
Drive System '04.

34101, Sistema de accionamiento no admitido

Descripcion
El sistema de accionamiento configurado en el médulo de

accionamiento arg no es del tipo Drive System '09.

Continua en la pagina siguiente

Consecuencias

El sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Causas probables

1. Se ha utilizado una clave de médulo de accionamiento
incorrecta; es decir, la configuracion no se corresponde con el
hardware.

2. Hardware incorrecto utilizado en el sistema.

Acciones recomendadas

1. Reinstale el sistema con una clave de médulo de
accionamiento que se corresponda con el hardware.

2. Sustituya el médulo de accionamiento con uno que admita
Drive System '09.

34200, Comunicacion perdida con todas las
unidades de accionamiento

Descripcion
En el moédulo de accionamiento arg, el ordenador de ejes ha
perdido la comunicacién con todas las unidades de

accionamiento.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF con par cero.

Causas probables
Problema de comunicacion entre las unidades de accionamiento

y el ordenador de ejes.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que todos los cables estén conectados
correctamente.

2) Compruebe que las unidades de accionamiento tengan
alimentacion de légica.

3) Compruebe/sustituya los cables de Ethernet.

4) Compruebe si existen otros mensajes en el registro de
eventos de hardware.

5) Compruebe si el registro de eventos contiene mensajes de
error de las unidades de alimentacién.

6) Compruebe los cables que unen la unidad de fuente de
alimentacién a la unidad de accionamiento.

7) Compruebe la salida de 24 V de la unidad de fuente de

alimentacion.
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34201, Unidad de accionamiento conectada no
configurada

Descripcion
La unidad de accionamiento del médulo de accionamiento arg
de la posicién de unidad de accionamiento arg esta conectada

pero no se usa en la configuracion.

Consecuencias
La operacién sera posible, pero la unidad de accionamiento

adicional no se utilizara.

Causas probables

La unidad de accionamiento no se usa en la configuracion.

Acciones recomendadas
1) Retire la unidad de accionamiento adicional si no la necesita.
2) Reinstale el sistema con una clave de médulo de

accionamiento que admita la unidad de accionamiento adicional.

34202, Comunicacion perdida con la unidad de
accionamiento

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, el ordenador de ejes ha
perdido la comunicacion con la unidad de accionamiento de la

posicion de unidad arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF con par cero.

Causas probables
Problema de comunicacion entre la unidad de accionamiento

y el ordenador de ejes.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que todos los cables estén conectados
correctamente.

2) Compruebe que la unidad de accionamiento tenga
alimentacién de légica.

3) Compruebe/sustituya los cables de Ethernet.

4) Compruebe si existen otros mensajes en el registro de
eventos de hardware.

5) Compruebe si el registro de eventos contiene mensajes de
error de las unidades de alimentacion.

6) Compruebe los cables que unen la unidad de fuente de
alimentacion a la unidad de accionamiento.

7) Compruebe la salida de 24 V de la unidad de fuente de

alimentacion.

34203, Intensidad demasiado elevada en el motor

Descripcion
La intensidad del motor es demasiado elevada para el eje arg,
conectado al médulo de accionamiento arg con la unidad de

accionamiento en la posicion de unidad arg y el nodo arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF.

Causas probables

1) La configuracion del motor es incorrecta.

2) Es posible que la carga del eje sea excesiva o que el motor
se haya bloqueado (quiza a causa de una colision).

3) El motor es demasiado pequenio para la unidad de
accionamiento.

4) Cortocircuito entre fases del motor o a tierra.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que la configuracién del motor sea correcta.

2) Compruebe que el robot no haya colisionado.

3) Si es posible, reduzca la velocidad del programa de usuario.
4) Compruebe que la carga del eje no sea excesiva para el
motor.

5) Verifique que la intensidad maxima del motor no sea
demasiado baja en comparacién con la intensidad maxima de
la unidad de accionamiento.

6) Compruebe el cable a motor y el propio motor, midiendo sus

respectivas resistencias. Desconecte antes de la medicion.

34251, Falta una fase de entrada de alimentacion

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la unidad de rectificacion
de la posicion de unidad de accionamiento arg ha detectado

un fallo en una fase.

Consecuencias
El sistema puede detenerse al existir una tensién insuficiente

en el rectificador.

Causas probables

1) Fallo en una fase de la entrada de alimentacion.

2) Existe alguna averia en el cableado o en los componentes
trifasicos internos.

3) El rectificador es defectuoso.

Acciones recomendadas

1) Compruebe todas las fases de la alimentacion al armario.
2) Compruebe todos los componentes trifasicos internos
(interruptor principal, filtro de alimentacién, fusible, contactores)
y los cables del médulo de accionamiento.
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34252, Falta la entrada de alimentacion

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la unidad de rectificacion
de la posicidn de unidad de accionamiento arg ha detectado

una pérdida de tensién de red.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF.

Causas probables

1) Pérdida de tension en la entrada de alimentacion.

2) Existe alguna averia en el cableado o en los componentes
trifasicos internos.

3) La unidad de rectificacion esta defectuosa.

Acciones recomendadas

1) Compruebe la tensién de la entrada de alimentacién.

2) Compruebe todos los componentes trifasicos internos
(interruptor principal, filtro de alimentacion, fusible, contactores)

y los cables del médulo de accionamiento.

34255, Error de temperatura de rectificador

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la unidad de rectificacion
de la posicion de unidad de accionamiento arg ha alcanzado

un nivel de temperatura excesivo.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta que el rectificador
se haya enfriado. El sistema pasa al estado Motors OFF.

Causas probables

1) Es posible que los ventiladores de refrigeracion estén
defectuosos o que el flujo de aire esté obstruido.

2) Es posible que la temperatura ambiente sea excesiva.
3) Es posible que el sistema esté funcionando con un par

demasiado alto durante periodos prolongados.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los ventiladores estén funcionando y que
el flujo de aire no esté obstruido.

2) Compruebe que la temperatura ambiente no sobrepase la
temperatura nominal del armario.

3) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para
reducir las aceleraciones y deceleraciones bruscas.

4) Reduzca el par estatico debido a la gravedad o fuerzas

externas.
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34256, Aviso de temperatura de rectificador

Descripcion
En el moédulo de accionamiento arg, la unidad de rectificacion
de la posicidn de unidad de accionamiento arg se esta

acercando a un nivel de temperatura excesivo.

Consecuencias
Es posible continuar, pero el margen hasta la temperatura
maxima permitida es demasiado estrecho para mantener el

funcionamiento mucho tiempo.

Causas probables

1) Es posible que los ventiladores de refrigeracion estén
defectuosos o que el flujo de aire esté obstruido.

2) Es posible que la temperatura ambiente sea excesiva.
3) Es posible que el sistema esté funcionando con un par
demasiado alto durante periodos prolongados.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los ventiladores estén funcionando y que
el flujo de aire no esté obstruido.

2) Compruebe que la temperatura ambiente no sobrepase la
temperatura nominal del armario.

3) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para
reducir las aceleraciones y deceleraciones bruscas.

4) Reduzca el par estatico debido a la gravedad o fuerzas

externas.

34257, Circuito abierto en circuito de resistencia
de drenaje

Descripcion

En el médulo de accionamiento arg, la resistencia de frenado
conectada a la unidad de rectificacion de la posicién de unidad
de accionamiento arg tiene una resistencia excesiva (circuito

abierto).

Consecuencias

No podra realizar ninguna operacion hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF.

AVISO DE ALTA TENSION: EL RECTIFICADOR NO SE
DESCARGA AL APAGAR EL SISTEMA.

Causas probables
Puede deberse a fallos en el cable de la resistencia de frenado

0 en la resistencia en si.

Acciones recomendadas

AVISO: PUEDE EXISTIR ALTA TENSION.

1) Asegurese de que el cable de la resistencia de frenado esté
conectado correctamente a la unidad de rectificacion.
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2) Desconecte la resistencia de drenaje y compruebe el cable
y mida su valor. La resistencia debe ser de aproximadamente

arg ohmios.

34258, Cortocircuito en circuito de resistencia
de drenaje

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la resistencia de frenado
conectada a la unidad de rectificacion de la posicion de unidad

de accionamiento arg indica un cortocircuito.

Consecuencias

No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF.

AVISO DE ALTA TENSION: EL RECTIFICADOR NO SE
DESCARGA AL APAGAR EL SISTEMA.

Causas probables
Puede deberse a fallos en el cable de la resistencia de frenado

0 en la resistencia en si.

Acciones recomendadas

AVISO: PUEDE EXISTIR ALTA TENSION.

1) Asegurese de que el cable de la resistencia de frenado esté
conectado correctamente a la unidad de rectificacion.

2) Desconecte la resistencia de freando y compruebe el cable
y mida el valor de la resistencia, que debe ser de
aproximadamente arg ohmios.

3) Compruebe si existe una derivacién a tierra en la resistencia

de frenado.

34261, Error de inicio de rectificador

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, el relé de control de
conexion de la unidad de rectificacion de la posicién de unidad

de accionamiento arg indica un error.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF.

Causas probables
Puede deberse a un fallo del relé de control de conexién del

rectificador.

Acciones recomendadas
Reinicie el sistema e inténtelo de nuevo. Si el problema no

desaparece, sustituya la unidad.

6.4 3x xXxx

Continuacion

34262, Aviso de frecuencia de entrada de
alimentacion

Descripcion

En el médulo de accionamiento arg, la tensién de la entrada
de alimentacién presenta una frecuencia incorrecta. La unidad
de rectificacion de la posicion de unidad de accionamiento arg

ha informado del problema.

Consecuencias
El sistema puede detenerse al existir una tensién insuficiente

en el rectificador.

Causas probables

1) La frecuencia de la entrada de alimentacion no cumple las
especificaciones.

2) Cortocircuito entre las fases del motor o a tierra.

Acciones recomendadas

1) Compruebe y ajuste la frecuencia de la entrada de
alimentacion.

2) Compruebe el cable del motor y el motor midiendo sus
respectivas resistencias. Desconecte antes de la medicion.

34263, Error al conectarse el rectificador

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la unidad rectificadora de
la posicion arg del sistema de accionamiento tiene una tension

demasiado baja.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el

fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF.

Causas probables

1) Nivel de tensién de CA bajo en la entrada del rectificador.
2) Puede deberse a un fallo de la resistencia de frenado del
rectificador.

3) Existe un cortocircuito en el rectificador.

Acciones recomendadas

1) Reinicie el sistema e inténtelo de nuevo.

2) Compruebe la tension de alimentacién entrante.

3) Si se trata de un sistema recién instalado con transformador
de red, compruebe la seleccién de tension del transformador.
4) Si la unidad de accionamiento tiene ejes adicionales,
compruebe el cableado del rectificador.

5) Si el problema persiste, reemplace la unidad.
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34264, Limitacion de inrush de rectificador
activada con Motors ON

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la resistencia de control
de inrush de la posicion de unidad de accionamiento arg se

activa incorrectamente.

Consecuencias
El sistema pasa al estado Motors OFF para proteger el

hardware.

Causas probables
Este error se produce cuando la tension del rectificador se

reduce demasiado y faltan todas las fases de la alimentacion.

Acciones recomendadas

1) Compruebe si existen otros mensajes de error en el registro
de eventos de hardware.

2) Compruebe la tensién de red entrante.

3) Compruebe que esté seleccionada la tension correcta
mediante los puentes del transformador (opcional).

4) Compruebe todos los componentes trifasicos internos
(interruptor principal, filtro de red, fusible, contactores) y el
cableado del médulo de accionamiento.

34265, Error de cortocircuito de rectificador

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, el rectificador de la unidad
de rectificacion de la posicion de unidad de accionamiento arg

presenta un cortocircuito.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el

fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF.

Causas probables

1) Los cables de rectificador de una unidad de accionamiento
adicional estan dafiados o mal conectados.

2) Error interno en la unidad de rectificacion o la unidad de

accionamiento.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables de rectificador y sus conectores.

34266, Limitacion de inrush de rectificador y
drenaje activados

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg con unidad de rectificacion
en la posicién de unidad de accionamiento arg, la resistencia

Continua en la pagina siguiente

de control de inrush esta activada mientras también la
resistencia de frenado esta activada.

La resistencia de control de inrush se encuentra en la unidad
de rectificacion.

La resistencia de drenaje esta conectada a la unidad de
rectificador o a la unidad de accionamiento con rectificador
incorporado.

Consecuencias
El sistema pasa al estado Motors OFF para proteger el

hardware.

Causas probables
Este problema es mas probable si la tensién de la entrada de

alimentacion es excesiva en el rectificador.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que la tensién de la entrada de alimentacion
cumpla las especificaciones de la unidad de accionamiento.
2) Compruebe que esté seleccionada la tension correcta con

los puentes del transformador (opcional).

34267, Demasiados rectificadores conectados

Descripcion

En el médulo de accionamiento arg, el sistema ha detectado
mas rectificadores de los que puede gestionar. El limite se
alcanzé al detectar la unidad de accionamiento de la posicion
de unidad arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Causas probables

1) Se ha conectado un numero excesivo de unidades de
accionamiento dotadas de rectificadores.

2)

Acciones recomendadas

1) Verifique que haya conectado los tipos correctos de unidades
de accionamiento al enlace de comunicaciones para unidades
de accionamiento.

2) Desconecte las unidades de accionamiento no utilizadas.

34268, Error de carga del rectificador

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, el rectificador de la unidad
rectificadora de la posiciéon de unidad de accionamiento arg

presenta una tensién demasiada baja.
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Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el

fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF.

Causas probables

1) Nivel de tensién de CA bajo en la entrada del rectificador.
2) Puede deberse a un fallo de la resistencia de frenado del
rectificador.

3) La resistencia de frenado o su cableado estan defectuosos.

4) Existe un cortocircuito en el rectificador.

Acciones recomendadas

1) Reinicie el sistema e inténtelo de nuevo.

2) Compruebe la tension de alimentacion entrante.

3) Si se trata de un sistema recién instalado con transformador
de red, compruebe la seleccion de tension del transformador.
4) Compruebe la resistencia de frenado y su cableado.

5) Si el problema persiste, reemplace la unidad.

34300, Tipo desconocido de unidad de
accionamiento

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la unidad de accionamiento
de la posicion de unidad arg tiene una identidad de hardware

desconocida, arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el

fallo. El sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Causas probables
La unidad de accionamiento no se admite o esta defectuosa.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que la unidad de accionamiento sea admitida
por la versién de RobotWare. Actualice RobotWare en caso
necesario.

2) Sustituya la unidad de accionamiento.

34303, Aviso de intensidad de motor

Descripcion

En el caso del eje arg, el controlador de intensidad detecté una
desviacién de intensidad de par demasiado grande para el
motor. El eje esta conectado al médulo de accionamiento arg
con la unidad de accionamiento de la posicién de unidad arg
y el nodo arg.

Consecuencias
La operacion sera posible pero el sistema se acerca a un error

de paro.

6.4 3x xXxx
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Causas probables

1) Es posible que los datos de motor de los archivos de
configuracion sean incorrectos.

2) Los cables del motor no estan conectados correctamente o
presentan danos.

3) Cortocircuito en el cable de motor de fase a fase o de fase
a tierra.

4) La tension del rectificador puede ser demasiado baja.

5) La tension de la entrada de alimentacién no cumple las

especificaciones.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los datos del motor en el archivo de
configuracién sean correctos para este eje. La forma de
comprobar el archivo de configuracion se detalla en el Manual
de resolucién de problemas.

2) Compruebe que los cables del motor no estén dafados ni
mal conectados.

3) Compruebe que no existan cortocircuitos internos ni a tierra
en los cables de motor.

4) Compruebe que el registro de eventos no contenga ningun
error relativo al rectificador.

5) Compruebe que la tensién entrante se encuentre dentro de

las especificaciones.

34304, Aviso de intensidad de motor

Descripcion

En el caso del eje arg, el controlador de intensidad detecto una
desviacién de intensidad demasiado grande para el motor. El
eje esta conectado al médulo de accionamiento arg con la
unidad de accionamiento de la posicion de unidad arg y el nodo

arg.

Consecuencias
La operacion sera posible pero el sistema se acerca a un error

de paro.

Causas probables

1) Es posible que los datos de motor de los archivos de
configuracion sean incorrectos.

2) Los cables del motor no estan conectados correctamente o
presentan dafos.

3) Cortocircuito en el cable de motor de fase a fase o de fase
a tierra.

4) La tension del rectificador puede ser demasiado baja.

5) La tension de la entrada de alimentaciéon no cumple las

especificaciones.
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Acciones recomendadas

1) Compruebe que los datos del motor en el archivo de
configuracion sean correctos para este eje. La forma de
comprobar el archivo de configuracion se detalla en el Manual
de resolucion de problemas.

2) Compruebe que los cables del motor no estén dafados ni
mal conectados.

3) Compruebe que no existan cortocircuitos internos ni a tierra
en los cables de motor.

4) Compruebe que el registro de eventos no contenga ningin
error relativo al rectificador.

5) Compruebe que la tension entrante se encuentre dentro de
las especificaciones.

34306, Error de temperatura de la unidad de
accionamiento

Descripcion

La unidad de accionamiento del eje arg ha alcanzado un nivel
de temperatura excesivo. El eje esta conectado al médulo de
accionamiento arg con la unidad de accionamiento de la
posicion de unidad arg y el nodo arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el

fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF.

Causas probables

1) Es posible que los ventiladores de refrigeracion estén
defectuosos o que el flujo de aire esté obstruido.

2) Las aletas de refrigeracion estan cubiertas de polvo, lo que
reduce el efecto de enfriamiento.

3) Es posible que la temperatura ambiente sea excesiva.

4) El eje puede estar funcionando con un par excesivo durante
periodos prolongados.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los ventiladores estén funcionando y que
el flujo de aire no esté obstruido.

2) Limpie las aletas de refrigeracion.

3) Compruebe que la temperatura ambiente no sobrepase la
temperatura nominal del armario.

4) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para
reducir las aceleraciones y deceleraciones bruscas.

5) Reduzca el par estatico debido a la gravedad o fuerzas

externas.

Continua en la pagina siguiente

34307, Aviso de temperatura de la unidad de
accionamiento

Descripcion

La unidad de accionamiento del eje arg se acerca a un nivel
de temperatura excesivo. El eje esta conectado al médulo de
accionamiento arg con la unidad de accionamiento de la

posicién de unidad arg y el nodo arg.

Consecuencias
Es posible continuar, pero el margen hasta la temperatura
maxima permitida es demasiado estrecho para mantener el

funcionamiento mucho tiempo.

Causas probables

1) Es posible que los ventiladores de refrigeracion estén
defectuosos o que el flujo de aire esté obstruido.

2) Las aletas de refrigeracion estan cubiertas de polvo, lo que
reduce el efecto de enfriamiento.

3) Es posible que la temperatura ambiente sea excesiva.

4) El eje puede estar funcionando con un par excesivo durante

periodos prolongados.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los ventiladores estén funcionando y que
el flujo de aire no esté obstruido.

2) Limpie las aletas de refrigeracion.

3) Compruebe que la temperatura ambiente no sobrepase la
temperatura nominal del armario.

4) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para
reducir las aceleraciones y deceleraciones bruscas.

5) Reduzca el par estatico debido a la gravedad o fuerzas

externas.

34308, Error de temperatura critica de la unidad
de accionamiento

Descripcion

La unidad de accionamiento del eje arg ha alcanzado un nivel
de temperatura critico. El eje esta conectado al médulo de
accionamiento arg con la unidad de accionamiento de la

posicion de unidad arg y el nodo arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF con par cero.

Causas probables

1) Es posible que los ventiladores de refrigeracion estén
defectuosos o que el flujo de aire esté obstruido.

2) Las aletas de refrigeracion estan cubiertas de polvo, lo que

reduce el efecto de enfriamiento.
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3) Es posible que la temperatura ambiente sea excesiva.
4) El eje puede estar funcionando con un par excesivo durante

periodos prolongados.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los ventiladores estén funcionando y que
el flujo de aire no esté obstruido.

2) Limpie las aletas de refrigeracion.

3) Compruebe que la temperatura ambiente no sobrepase la
temperatura nominal del armario.

4) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para
reducir las aceleraciones y deceleraciones bruscas.

5) Reduzca el par estatico debido a la gravedad o fuerzas

externas.

34309, Intensidad demasiado elevada en el
transistor de accionamiento

Descripcion

La intensidad del transistor de la unidad de accionamiento es
excesiva en el eje arg. El eje esta conectado al médulo de
accionamiento arg con la unidad de accionamiento de la

posicion de unidad arg y el nodo arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF.

Causas probables

1) La configuracion del motor es incorrecta.

2) Es posible que la carga del eje sea excesiva o que el motor
se haya bloqueado (quiza a causa de una colision).

3) Cortocircuito entre las fases del motor o a tierra.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que la configuracién del motor sea correcta.

2) Compruebe que el robot no haya colisionado.

3) Si es posible, reduzca la velocidad del programa de usuario.
4) Compruebe que la carga del eje no sea excesiva para la
unidad de accionamiento.

5) Compruebe el cable y el motor midiendo sus respectivas

resistencias. Desconecte antes de la medicion.

34311, Aviso de unidad de accionamiento
saturada

Descripcion

La unidad de accionamiento del eje arg ha alcanzado la tension
maxima de salida. El eje esta conectado al sistema de
accionamiento arg con la unidad de accionamiento de la

posicién de unidad arg y el nodo arg.

6.4 3x xXxx

Continuacion

Consecuencias
La operacion sera posible pero el sistema se acerca a un error

de paro.

Causas probables

1) El motor no esta conectado correctamente a la unidad de
accionamiento.

2) Los datos del motor en la configuraciéon no son correctos.
3) La tensidn del rectificador es demasiado baja.

4) Cortocircuito entre las fases del motor o a tierra.

Acciones recomendadas

1) Compruebe los cables y conectores del motor.

2) Compruebe la configuracion de los parametros del motor.
3) Compruebe si existen otros mensajes en el registro de
eventos de hardware.

4) Compruebe la tensién de la entrada a la unidad rectificadora
y ajuste el valor minimo de tolerancia de la red.

5) Compruebe el cable y el motor midiendo sus respectivas

resistencias. Desconecte antes de la medicion.

34312, Falta una unidad de accionamiento

Descripcion

En el caso del eje arg, el sistema no puede encontrar ninguna
unidad de accionamiento configurada. El eje esta configurado
para el médulo de accionamiento arg con la unidad de
accionamiento de la posicion de unidad arg.

Consecuencias

El sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Causas probables
Hay un eje configurado pero no se encuentra la unidad de

accionamiento.

Acciones recomendadas

1) Verifique que el médulo de accionamiento contenga la unidad
de accionamiento del eje configurado.

2) Verifique que la configuracién de la posicion de la unidad
de accionamiento sea correcta.

3) Verifique que los cables existentes entre las unidades de
accionamiento estén insertados correctamente en la posicién
de conector correcta.

4) Si el cable esta conectado correctamente, es posible que
esté danado y que sea necesario sustituirlo.

5) Consulte el registro de eventos para comprobar si existen
mensajes de error acerca de la unidad de alimentacion.

6) Compruebe el cableado entre la unidad de alimentaciény la
unidad de accionamiento.

7) Compruebe la salida de 24 V desde la unidad de

alimentacion.
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34313, Tipo incorrecto de unidad de
accionamiento

Descripcion

En el médulo de accionamiento arg, la identidad de hardware
de la unidad de accionamiento de la posicion de unidad arg es
diferente de la especificada en la configuracion. La identidad

de hardware de la unidad de accionamiento instalada es arg y

la identidad configurada es arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el

fallo. El sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Causas probables
El tipo de unidad de accionamiento no se corresponde con el
especificado en la key de la instalacién.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que la posicion de unidad de accionamiento sea
correcta, es decir, que los cables de Ethernet estén conectados
correctamente.

2) Verifique que la clave del sistema de accionamiento coincida
con el hardware instalado.

3) Sustituya la unidad de accionamiento con la especificada

en la clave del sistema de accionamiento.

34314, Falta un nodo de unidad de accionamiento

Descripcion

En el caso del eje arg, la unidad de accionamiento no admite
el nimero de nodo configurado. El eje esta configurado para
el médulo de accionamiento arg con la unidad de accionamiento

de la posicién de unidad arg y el nodo arg.

Consecuencias
El sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Causas probables
El nodo configurado para la unidad de accionamiento no se

admite para el tipo configurado de unidad de accionamiento.

Acciones recomendadas
Compruebe el numero de nodo de la unidad de accionamiento

en la configuracion.

34316, Error de intensidad de motor

Descripcion

En el caso del eje arg, el controlador de intensidad detect6 una
desviacidon de intensidad de par demasiado grande para el
motor. El eje esta conectado al sistema de accionamiento arg

Continua en la pagina siguiente

con la unidad de accionamiento de la posicion de unidad arg

y el nodo arg.

Consecuencias
El sistema pasa al estado Motors OFF.

Causas probables

1) Es posible que los datos de motor de los archivos de
configuracion sean incorrectos.

2) Los cables del motor no estan conectados correctamente o
presentan danos.

3) Cortocircuito en el cable de motor de fase a fase o de fase
a tierra.

4) La tensidn del rectificador puede ser demasiado baja.

5) La tensidén de la entrada de alimentacién no cumple las

especificaciones.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los datos del motor en el archivo de
configuracion sean correctos para este eje. La forma de
comprobar el archivo de configuracion se detalla en el Manual
de resolucion de problemas.

2) Compruebe que los cables del motor no estén dafados ni
mal conectados.

3) Compruebe que no existan cortocircuitos internos ni a tierra
en los cables de motor.

4) Compruebe que el registro de eventos no contenga ningun
error relativo al rectificador.

5) Compruebe que la tensién entrante se encuentre dentro de
las especificaciones. Cambie el minimo de tolerancia de red

para que se corresponda con la tension de red real.

34317, Error de intensidad de motor

Descripcion

En el caso del eje arg, el controlador de intensidad detecté una
desviacién de intensidad demasiado grande para el motor. El
eje esta conectado al Drive Module arg con la unidad de

accionamiento de la posicion de unidad arg y el nodo arg.

Consecuencias

El sistema pasa al estado Motors OFF.

Causas probables

1) Es posible que los datos de motor de los archivos de
configuracion sean incorrectos.

2) Los cables del motor no estan conectados correctamente o
presentan dafos.

3) Cortocircuito en el cable de motor de fase a fase o de fase
a tierra.

4) La tension del rectificador puede ser demasiado baja.
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5) La tensidn de la entrada de alimentacion no cumple las

especificaciones.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los datos del motor en el archivo de
configuraciéon sean correctos para este eje. La forma de
comprobar el archivo de configuracion se detalla en el Manual
de resolucién de problemas.

2) Compruebe que los cables del motor no estén dafiados ni
mal conectados.

3) Compruebe que no existan cortocircuitos internos ni a tierra
en los cables de motor.

4) Compruebe que el registro de eventos no contenga ningun
error relativo al rectificador.

5) Compruebe que la tension entrante se encuentre dentro de
las especificaciones. Cambie el minimo de tolerancia de red

para que se corresponda con la tension de red real.

34318, Error de inversor de accionamiento
saturado

Descripcion

La unidad de accionamiento del eje arg ha alcanzado la tension
maxima de salida. El eje esta conectado al médulo de
accionamiento arg con la unidad de accionamiento de la

posicion de unidad arg y el nodo arg.

Consecuencias

El sistema pasa al estado Motors OFF.

Causas probables

1) El motor no esta conectado correctamente a la unidad de
accionamiento.

2) Los datos del motor en la configuracion no son correctos.
3) La tensioén del rectificador es demasiado baja.

4) Cortocircuito entre las fases del motor o a tierra.

Acciones recomendadas

1) Compruebe los cables y conectores del motor.

2) Compruebe la configuracion de los parametros del motor.
3) Compruebe si existen otros mensajes en el registro de
eventos de hardware.

4) Compruebe la tension de la entrada a la unidad de
rectificacion.

5) Compruebe el cable y el motor midiendo sus respectivas

resistencias. Desconecte antes de la medicion.

6.4 3x xXxx

Continuacion

34319, Error critico de la unidad de
accionamiento

Descripcion

La unidad de accionamiento del eje arg genera un error no
especificado pero es probable que se deba a una
sobretemperatura o cortocircuito. El eje esta conectado al
modulo de accionamiento arg con la unidad de accionamiento

de la posicion de unidad arg y el nodo arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el

fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF con par cero.

Causas probables

1) Es posible que los ventiladores de refrigeracion estén
defectuosos o que el flujo de aire esté obstruido.

2) Las aletas de refrigeracion estan cubiertas de polvo, lo que
reduce el efecto de enfriamiento.

3) Es posible que la temperatura ambiente sea excesiva.

4) El eje puede estar funcionando con un par excesivo durante
periodos prolongados.

5) Cortocircuito en los cables o conectores entre las fases o a
tierra.

6) Cortocircuito en el motor entre las fases o a tierra.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los ventiladores estén funcionando y que
el flujo de aire no esté obstruido.

2) Limpie las aletas de refrigeracion.

3) Compruebe que la temperatura ambiente no sobrepase la
temperatura nominal del armario.

4) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para
reducir las aceleraciones y deceleraciones bruscas.

5) Reduzca el par estatico debido a la gravedad o fuerzas
externas.

6) Compruebe/sustituya los cables y conectores.

7) Compruebe/sustituya el motor.

34320, Demasiados nodos de accionamiento
conectados

Descripcion

En el Drive Module arg, el sistema ha detectado mas nodos de
accionamiento de los que puede gestionar el sistema. El error
se produjo al detectar la unidad de accionamiento de la posicién
de unidad arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el

fallo. El sistema pasa al estado de fallo del sistema.
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Causas probables

1) Demasiadas unidades de accionamiento conectadas al
enlace de comunicaciones de la unidad de accionamiento.

2) Las unidades de accionamiento conectadas pueden ser de
los tipos incorrectos y pueden estar equipadas con demasiados

nodos de accionamiento.

Acciones recomendadas

1) Verifique que haya conectado los tipos correctos de unidad
de accionamiento al enlace de comunicaciones para unidades
de accionamiento.

2) Desconecte las unidades de accionamiento no utilizadas.

34321, Error de configuracion del sistema de
accionamiento

Descripcion

En el sistema de accionamiento arg, la unidad de accionamiento
de la posicion arg presenta un error de configuracion debido
a una discrepancia entre la unidad de accionamiento y el
sistema de medida. La unidad de accionamiento sé6lo admite
los ejes arg que tengan la misma excitacion del sistema de
medida. El error se ha producido al ahadir el eje arg al sistema.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Causas probables
Demasiados ejes estan usando la misma excitacion del sistema
de medida y todos estan utilizando la mimsa unidad de

accionamiento.

Acciones recomendadas

1) Mueva el eje arg u otro eje con la misma excitacién de nodo
a la otra excitacion (EXC1 - EXC2), mediante un cambio de la
conexion del nodo del sisrtema de medida de los ejes, tanto
en el hardware como en la configuracion.

2) Reinicie el sistema.

34322, Error de configuracion de unidad de
accionamiento

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la unidad de accionamiento

de la posicion arg utiliza un rectificador incorrecto.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Continua en la pagina siguiente

Causas probables

Una unidad de accionamiento debe configurar siempre un
rectificador con una posicion de unidad inferior o igual a la del
inversor. No debe existir ninguin otro rectificador con la posicion
de unidad entre el rectificador configurado y la unidad de

accionamiento.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que el archivo de configuracion del eje adicional
sea del tipo Drive System 09.

2) Cambie el rectificador utilizado en la configuracion del eje
adicional.

3) Retire el rectificador no utilizado montado entre el rectificador
configurado y la unidad de accionamiento.

34400, Tension excesiva en el rectificador

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la unidad de accionamiento
de la posicion de unidad arg presenta una tension de

rectificador excesiva.

Consecuencias

No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF.

AVISO DE ALTA TENSION: EL RECTIFICADOR PUEDE
DESCARGARSE MUY LENTAMENTE (APROXIMADAMENTE
EN 1 HORA) AL APAGAR EL SISTEMA.

Causas probables

1) La resistencia de drenaje no esta conectada o esta
defectuosa.

2) Es posible que el programa del usuario contenga una
deceleracion excesiva de los ejes del manipulador. Este fallo
es mas probable si el sistema contiene ejes adicionales.

Acciones recomendadas

AVISO: PUEDE EXISTIR ALTA TENSION.

1) Asegurese de que el cable de la resistencia de drenaje esté
conectado correctamente a la unidad de rectificacion.

2) Desconecte la resistencia de drenaje y compruebe el cable
y mida la resistencia de drenaje. La resistencia esperada debe
ser de aproximadamente arg ohmios.

3) Escriba de nuevo el programa del usuario para reducir la

utilizacion de deceleraciones bruscas.
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34401, Aviso de tension demasiado baja en el
rectificador

Descripcion
En el sistema de accionamiento arg, la unidad de accionamiento
de la posicion de unidad arg presenta una tension de

rectificador cercana al limite minimo.

Consecuencias
La operacion sera posible pero el sistema se acerca a un error
de paro.

Causas probables
La tensién de la entrada de alimentacién a la unidad

rectificadora no cumple las especificaciones.

Acciones recomendadas

1) Compruebe si el registro de eventos de hardware contiene
otros mensajes relativos a problemas de tensiéon en la
alimentacion.

2) Compruebe la tension de red entrante. Cambie el minimo
de tolerancia de red para que la tension de red esté dentro del
intervalo especificado.

3) Compruebe que esté seleccionada la tension correcta
mediante los puentes del transformador (opcional).

4) Compruebe todos los componentes trifasicos internos
(interruptor principal, filtro de red, fusible, contactores) y el

cableado del sisteam de accionamiento.

34402, Tension demasiado baja en el rectificador

Descripcion
En el sistema de accionamiento arg, la tensién del rectificador
es demasiado baja para la unidad de accionamiento de la

posicion de unidad arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF.

Causas probables
La tensién de la entrada de alimentacién a la unidad

rectificadora no cumple las especificaciones.

Acciones recomendadas

1) Compruebe si el registro de eventos de hardware contiene
otros mensajes relativos a problemas de tensién en la
alimentacioén.

2) Compruebe la tension de red entrante. Cambie el minimo
de tolerancia de red para que la tension de red esté dentro del
intervalo especificado.

3) Compruebe que esté seleccionada la tension correcta
mediante los puentes del transformador (opcional).

6.4 3x xXxx
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4) Compruebe todos los componentes trifasicos internos
(interruptor principal, filtro de red, fusible, contactores) y el

cableado del sistema de accionamiento.

34404, Tension en el rectificador excesiva a un
nivel critico

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la unidad de accionamiento
de la posicion de unidad arg presenta una tension de

rectificador excesiva a un nivel critico.

Consecuencias

No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF con par cero.
AVISO DE ALTA TENSION: EL RECTIFICADOR PUEDE
DESCARGARSE MUY LENTAMENTE (APROXIMADAMENTE
EN 1 HORA) AL APAGAR EL SISTEMA.

Causas probables

1) La resistencia de drenaje no esta conectada o esta
defectuosa.

2) Es posible que el programa del usuario contenga una
deceleracion excesiva de los ejes del manipulador. Este fallo

es mas probable si el sistema contiene ejes adicionales.

Acciones recomendadas

AVISO: PUEDE EXISTIR ALTA TENSION.

1) Asegurese de que el cable de la resistencia de drenaje esté
conectado correctamente a la unidad de rectificacion.

2) Desconecte la resistencia de drenaje y compruebe el cable
y mida la resistencia de drenaje. La resistencia esperada debe
ser de aproximadamente arg ohmios.

3) Escriba de nuevo el programa del usuario para reducir la

utilizacion de deceleraciones bruscas.

34405, Aviso de tension excesiva en el
rectificador

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la unidad de accionamiento
de la posicion de unidad arg presenta una tension de

rectificador que se acerca al limite maximo.

Consecuencias

La operacion sera posible pero el sistema se acerca a un error
de paro.

AVISO DE ALTA TENSION: EL RECTIFICADOR PUEDE
DESCARGARSE MUY LENTAMENTE (APROXIMADAMENTE
EN 1 HORA) AL APAGAR EL SISTEMA.
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Causas probables

1) La resistencia de drenaje no esta conectada o esta
defectuosa.

2) Es posible que el programa del usuario contenga una
deceleracion excesiva de los ejes del manipulador. Este fallo
es mas probable si el sistema contiene ejes adicionales.

Acciones recomendadas

AVISO: PUEDE EXISTIR ALTA TENSION.

1) Asegurese de que el cable de la resistencia de drenaje esté
conectado correctamente a la unidad de rectificacion.

2) Desconecte la resistencia de drenaje y compruebe el cable
y mida la resistencia de drenaje. La resistencia esperada debe
ser de aproximadamente arg ohmios.

3) Escriba de nuevo el programa del usuario para reducir la

utilizacion de deceleraciones bruscas.

34406, Error de alimentacion de la unidad de
accionamiento

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la unidad de accionamiento
de la posicion de unidad arg ha detectado un problema con la

potencia de légica.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF con par cero.

Causas probables
La alimentacion de l6gica de 24 V al accionamiento se pierde

temporal o permanentemente.

Acciones recomendadas

1) Compruebe si el registro de eventos contiene mensajes de
error de las unidades de alimentacién.

2) Compruebe los cables que unen la unidad de fuente de
alimentacion a la unidad de accionamiento.

3) Compruebe la salida de 24 V de la unidad de alimentacion.

34407, Error interno de la unidad de
accionamiento

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la unidad de accionamiento

de la posicion de unidad arg ha indicado un error interno.

Consecuencias
El sistema pasa al estado de fallo de sistema con par cero.

Causas probables
Se ha producido un error interno en el firmware de la unidad

de accionamiento.

Continua en la pagina siguiente

Acciones recomendadas

Reinicie el sistema con el interruptor de alimentacidn principal.

34408, Error de datos de hardware de unidad de
accionamiento

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, la unidad de accionamiento
de la posicion de unidad arg contiene datos dafiados sobre las

unidades de accionamiento.

Consecuencias
El sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Causas probables
Ha fallado la comprobacién de integridad de la informacién
almacenada en la unidad de accionamiento sobre las unidades

de accionamiento.

Acciones recomendadas
1) Pruebe de nuevo reiniciando el sistema con el interruptor
de alimentacion principal.

2) Sustituya la unidad de accionamiento defectuosa.

34409, Error de puesta en marcha de la unidad
de accionamiento

Descripcion

El sistema no ha podido completar la fase de inicializacion de
una unidad de accionamiento. La unidad de accionamiento esta
situada en el médulo de accionamiento arg de la posicion de

unidad arg.

Consecuencias

El sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Causas probables
El sistema no ha podido completar la fase de inicializacion de

la unidad de accionamiento.

Acciones recomendadas

1) Pruebe de nuevo reiniciando el sistema con el interruptor
de alimentacion principal.

2) Compruebe si existen otros mensajes en el registro de

eventos de hardware.

34410, Demasiadas unidades de accionamiento
conectadas

Descripcion
En el médulo de accionamiento arg, el sistema ha detectado

mas unidades de accionamiento de las que puede gestionar el
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sistema. El nUmero maximo de unidades de accionamiento

admitidas es de arg, pero se detectaron arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Causas probables
1) Se ha conectado un numero excesivo de unidades de

accionamiento.

Acciones recomendadas

1) Desconecte las unidades de accionamiento no utilizadas.

34411, Error del rectificador

Descripcion

El sistema ha detectado una tensién baja en la linea de CC en
una unidad de accionamiento que no es utilizada por ningun
eje. La unidad de accionamiento esta situada en el Sistema de

accionamiento arg de la posicion de unidad arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado Motors OFF.

Causas probables

1) Falta la red entrante.

2) El cable de CC esta conectado de forma defectuosa a la
unidad de accionamiento.

3) Cortocircuito en la linea de CC. Puede existir tanto dentro
de la unidad de accionamiento como en los cables.

Acciones recomendadas

1) Compruebe la alimentacién entrante.

2) Compruebe el cableado de CC.

3) Compruebe si hay cualquier cortocircuito.
4) Sustituya las unidades de accionamiento.

37001, Error de activacion del contactor de
Motors ON

Descripcion
El contactor de Motors ON arg del sistema de accionamiento

arg no se activo cuando se requirio..

Consecuencias
La unidad mecanica no puede funcionar de forma manual o

automatica.

Causas probables
1) La cadena de RUN del contactor esta abierta.
2) Hay problemas en el propio contactor, ya sean de tipo

mecanico o eléctrico.

6.4 3x xXxx

Continuacion

3) Es posible que se haya accionado el dispositivo de
habilitacién de la unidad de programaciéon con demasiada
rapidez o que el sistema no esté configurado correctamente.
En raras ocasiones, este fallo puede producirse en combinacion
con otros fallos, en cuyo caso los encontrara en el registro de

errores.

Acciones recomendadas

1) Para reanudar el funcionamiento normal, confirme en primer
lugar el error, libere el dispositivo de habilitacion y presiénelo
de nuevo después de aproximadamente un segundo.

2) Compruebe los cables y las conexiones del sistema de
seguridad.

3) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan producido al mismo tiempo para determinar la causa.
4) Compruebe la configuracién de movimientos del sistema en
relacién con el relé Motors ON. La forma de comprobar el
archivo de configuracion se detalla en el capitulo de resolucién

de problemas.

37043, Senales de seguridad sobrecargadas

Descripcion

Las sefales AC_ON o SPEED tienen una intensidad excesiva.

Consecuencias

El sistema de seguridad desactiva las sefales, lo que hace que
el sistema pase al estado SYSFAIL (en el caso de AC_ON) o
SYSHALT (en el caso de SPEED).

Causas probables

Es posible que una carga conectada al circuito sea excesiva o
que el sistema de seguridad no funcione correctamente.
jConsulte los esquemas de los circuitos!

Acciones recomendadas

1) Compruebe todas las cargas que tenga conectadas a los
circuitos AC_ON y SPEED.

2) Compruebe el cableado y los conectores del sistema de
seguridad y sustituya todas las unidades defectuosas en caso

necesario.

37044, Sobrecarga de las senales digitales de
salida de la tarjeta de panel

Descripcion
Las salidas digitales de usuario de la tarjeta de panel consumen

una intensidad excesiva.

Consecuencias
La tarjeta de panel desactiva las sefales, lo que hace que el

sistema pase al estado SYSHALT.

Continua en la pagina siguiente
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Causas probables
Es posible que una carga conectada al circuito sea excesiva o
que la tarjeta de panel no funcione correctamente. jConsulte

el diagrama de circuitos!

Acciones recomendadas

1) Compruebe todas las cargas que tenga conectadas a las
salidas digitales de usuario.

2. Compruebe el cableado y los conectores de la tarjeta de
panel y sustituya todas las unidades defectuosas en caso

necesario.

37045, Ventilador del ordenador externo
defectuoso

Descripcion
La velocidad de giro del ventilador del ordenador externo del

modulo de control es insuficiente.

Consecuencias
No tiene consecuencias en el sistema. La temperatura del

maddulo de control aumentara.

Causas probables
Ventilador, cableado o fuente de alimentacion en mal estado.
jConsulte el diagrama de circuitos!

Acciones recomendadas

1) Compruebe los cables que van al ventilador del ordenador
externo.

2) Compruebe el ventilador y sustituya cualquier unidad

defectuosa en caso necesario.

37046, Senales de seguridad sobrecargadas

Descripcion

La alimentaciéon de 24 V PANEL tiene una intensidad excesiva.

Consecuencias
El sistema de seguridad desactiva la sefal, lo que hace que el
sistema pase al estado SYSHALT.

Causas probables
Es posible que una carga conectada al circuito sea excesiva o
que la unidad de sistema de seguridad no funcione

correctamente. jConsulte los esquemas de los circuitos!

Acciones recomendadas
1) Compruebe todas las cargas conectadas al circuito de 24 V
PANEL.

2) Compruebe los cables del sistema de seguridad.

Continua en la pagina siguiente

37049, Error de activacion de contactor de
activacion

Descripcion
El contactor de activacién de la unidad mecanica arg no se

cerro.

Consecuencias
La unidad mecanica no puede funcionar de forma manual o

automatica.

Causas probables

Es posible que el contactor de activacion configurado en el
sistema sea defectuoso o que el sistema no esté configurado
correctamente.

Acciones recomendadas

1) Compruebe el contactor y asegurese de que sus conexiones
estén bien conectadas.

2) Compruebe la configuracién de movimientos del sistema en
relacion con el contactor de activacion. La forma de comprobar
el archivo de configuracion se detalla en el capitulo de

resolucion de problemas.

37050, Temperatura excesiva en el ordenador
principal

Descripcion
La temperatura de la unidad de ordenador principal o del

procesador del ordenador principal es excesiva.

Consecuencias

El sistema podria sufrir dafios.

Causas probables
Es posible que la unidad esté sobrecargada, que sus
ventiladores no funcionen correctamente o que el flujo de aire

esté obstruido.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que los ventiladores estén funcionando.
2) Compruebe que el flujo de aire hacia los ventiladores de la

unidad no esté obstruido.

37053, Nivel de tension bajo en la bateria de la
CMOS

Descripcion
La bateria de la CMOS de la placa de ordenador esta

descargada.

Consecuencias
Durante el reinicio, el sistema utilizara una configuracion

errénea o no sera posible reiniciar el sistema.
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Causas probables

Bateria defectuosa.

Acciones recomendadas
1. Sustituya la bateria de la CMOS.

37054, Ventilador de la unidad de ordenadores
en mal estado

Descripcion
La velocidad de giro de los ventiladores de la unidad de

ordenadores es insuficiente.

Consecuencias
No tiene consecuencias en el sistema. La temperatura de la

unidad de ordenadores aumentara.

Causas probables
Ventilador, cableado o fuente de alimentacién en mal estado.
iConsulte el diagrama de circuitos!

Acciones recomendadas

1) Compruebe el cableado del ventilador de la unidad de
ordenadores.

2) Compruebe el ventilador.

3) Compruebe la alimentacién del ventilador.

4) Sustituya el componente defectuoso si es necesario.

37056, Fallo de ventilador de refrigeracion

Descripcion
El ventilador de la unidad de refrigeracion se ha detenido o gira
a muy baja velocidad (inferior a las arg rpm).

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables del ventilador.

2. Sustituya el ventilador.

37062, Aviso de alimentacion del médulo de
ordenadores

Descripcion
La tensién de arg V de la alimentacién del médulo de

ordenadores es de arg V, fuera del rango permitido.

Consecuencias

Causas probables

La unidad de alimentacion, el cableado, la tension de entrada
a la fuente de alimentacién o la carga de salida pueden ser las
causas del nivel de tensiéon defectuoso. jConsulte el Manual

de solucion de problemas y el diagrama de circuitos!

6.4 3x xXxx
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Acciones recomendadas
1) Compruebe todos los cables de la unidad de alimentacion.
2) Mida los niveles de tension de salida y entrada.

3) Sustituya la unidad defectuosa en caso necesario.

37069, Unidad de alimentacion de respaldo en
mal estado

Descripcion
El banco de energia de respaldo del médulo de control, que

suministra la tensién de respaldo, se encuentra en mal estado.

Consecuencias
Después de apagar la alimentacién, debe realizar un arranque
B-start. Al apagar el sistema, no se guardara ningun cambio

realizado en los datos.

Causas probables
Puede deberse a fallos en el banco de energia de respaldo, el
cableado o el cargador.

Acciones recomendadas

iNo apague la alimentacion principal hasta que se haya cargado
la bateria, o el sistema realizara un arranque en frio!

1) Compruebe el cable y los conectores del banco de energia
de respaldo.

2) Compruebe el banco de energia de respaldo.

3) Compruebe la fuente de alimentacion.

4) Sustituya la unidad defectuosa en caso necesario.

37070, Temperatura excesiva en la fuente de
alimentacion del médulo de control

Descripcion
La temperatura de la fuente de alimentacion del médulo de

control es excesiva.

Consecuencias

El sistema se apaga inmediatamente.

Causas probables
Puede deberse a una refrigeracién deficiente, una carga
excesiva de la fuente de alimentacion o un suministro eléctrico

defectuoso.

Acciones recomendadas

1) Compruebe el ventilador de refrigeracion.

2) Compruebe la potencia de salida.

3) Sustituya la unidad defectuosa si es necesario.

Continua en la pagina siguiente

3HAC020738-005 Revision: P

199

© Copyright 2005-2013 ABB. Reservados todos los derechos.



6 Resolucion de problemas segun el registro de eventos

6.4 3x xxx

Continuacion

37074, Presion de purga insuficiente

Descripcion
Hay un numero de sistema de purga arg asociado a la tarjeta
de interfaz de manipulador (MIB) arg.

Acciones recomendadas

Compruebe la alimentacion del aire de purga y busque fugas
en:

1. La unidad de purga.

2. La manguera flexible.

3. El propio manipulador.

37075, Presion de purga excesiva

Descripcion
Hay un numero de sistema de purga arg asociado a la tarjeta
de interfaz de manipulador (MIB) arg.

Acciones recomendadas

Compruebe la unidad de purga y el suministro de aire.

37076, Caudal de purga inesperadamente bajo

Descripcion
Hay un numero de sistema de purga arg asociado a la tarjeta
de interfaz de manipulador (MIB) arg.

Acciones recomendadas
Compruebe la unidad de purga y el suministro de aire.

Compruebe si hay fugas en el sistema de purga.

37077, Caudal de purga inesperadamente alto

Descripcion
Hay un numero de sistema de purga arg asociado a la tarjeta

de interfaz de manipulador (MIB) arg.

Acciones recomendadas
Compruebe la unidad de purga y el suministro de aire.

37078, Diferencias en tiempos de purga

Descripcion
Divergencia inaceptable entre los temporizadores de purga de
la tarjeta de interfaz de proceso (PIB) y la tarjeta de interfaz de

manipulador (MIB) arg.

Consecuencias

El temporizador de purga se reinicia.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables de la interfaz de periféricos serie (SPI).
2. Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.

Continua en la pagina siguiente

3. Sustituya la tarjeta PIB si esta defectuosa.

37080, Configuracion de purga no valida.

Descripcion
La clave de tiempo de purga de la tarjeta de interfaz de
manipulador (MIB) arg X19 no es valida.

Consecuencias

Se utilizara el tiempo predeterminado (300 s).

Causas probables
Clave de tiempo de purga defectuosa o no encontrada.

Acciones recomendadas

1. Compruebe que la clave de tiempo de purga esté insertada
correctamente.

2. Sustituya la clave de tiempo de purga.

37081, Diferencias en tiempos de purga

Descripcion
Existe una divergencia inaceptable entre el firmware de CPLD
y FPGA en los temporizadores de purga de la tarjeta de interfaz

de manipulador (MIB) arg.

Consecuencias

El temporizador de purga se reinicia.

Acciones recomendadas
Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.

37082, Divergencia entre salidas de PIB y MIB

Descripcion
Las tarjetas de interfaz de proceso (PIB) y de interfaz de
manipulador (MIB) arg no coinciden en cuanto al estado de

salida del relé de purga y el relé de alimentacion.

Consecuencias

La secuencia de purga se reinicia.

37083, Fallo en el sistema de purga

Descripcion

Fallo de purga detectado por la tarjeta de interfaz de
manipulador (MIB) arg. El sistema de purga ha detectado una
presién inadecuada en los sensores. Los motores y equipos
de pintura se han desconectado y el ordenador principal puede
ser informado de que debe desconectar la unidad de medida

serie (SMU). Depende de la temporizacién de las senales
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Consecuencias

Los motores y equipos de pintura estan desactivados, la cadena
de RUN se ha abierto y quiza también se haya desconectado
la SMU.

Acciones recomendadas

1. Compruebe el suministro de aire.

2. Compruebe que la salida de aire no esté obstruida.

3. Compruebe los sensores de purga y los cables de los

sensores de purga.

37090, Temperatura excesiva, sensor

Descripcion

Sobrecalentamiento del sistema detectado en la tarjeta
Manipulator Controller Board (MCOB) arg. Sensores 1 a 7:
motor 1 a 7, sensor 8: Tarjeta de medida serie. La cadena de

funcionamiento se ha abierto.

Acciones recomendadas
Espere hasta que el motor o equipo sobrecalentado se haya
enfriado.

37094, Error de activacion de conexion

Descripcion
Imposible activar arg. La entrada de relé de conexion arg indica
que no hay ninguna conexion.

Acciones recomendadas
1. Compruebe si la unidad mecanica esta conectada.
2. Compruebe la configuracion de la sefial de entrada de relé

de conexién.

37095, Fallo de alimentacion de frenos

Descripcion
La supervisién de la alimentacion de los frenos en la tarjeta
Manipulator Controller Board (MCOB) arg ha detectado un fallo

en la senal de alimentacién y activé todos los frenos.

Acciones recomendadas

1. Compruebe la alimentacion de los frenos en la tarjeta MCOB.
2. Compruebe el relé de alimentacién de los frenos del armario.
3. Compruebe si hay perturbaciones en la sefial de alimentacién
de frenos de la tarjeta MCOB.

4. Compruebe si hay un cortocircuito en los frenos.

6.4 3x xXxx
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37096, Fallo de alimentacion de frenos

Descripcion

La supervision de la alimentacién de los frenos en la tarjeta
Manipulator Controller Board (MCOB/MCB) arg ha detectado
un fallo en la sefal de alimentacion y activo todos los frenos.

Acciones recomendadas

1. Compruebe la alimentacion de los frenos en la tarjeta
MCOB/MCB.

2. Compruebe la alimentacidn de los frenos en la alimentacion
del armario.

3. Compruebe si hay perturbaciones en la sefal de alimentacién
de frenos de la tarjeta MCOB/MCB.

4. Compruebe si hay un cortocircuito en los frenos.

37097, Fallo de cortocircuito de frenos

Descripcion

La supervisién de frenos de la tarjeta Manipulator Controller
Board (MCOB/MCB) arg ha detectado un cortocircuito en el eje
arg y ha ACTIVADO todos los frenos.

Acciones recomendadas
1. Compruebe si hay un cortocircuito en los frenos.

37098, Fallo de circuito de frenos abierto

Descripcion

La supervision de frenos de la tarjeta Manipulator Controller
Board (MCOB/MCB) arg ha detectado un circuito abierto en el
eje arg y ha ACTIVADO todos los frenos.

Acciones recomendadas
1. Compruebe si hay un circuito abierto en los frenos.

37099, Temperatura excesiva, sensor

Descripcion

Sobrecalentamiento del sistema detectado en la tarjeta
Manipulator Controller Board (MCOB/MCB) arg. Sensores
supervisados en los motores, la unidad de medida serie (SMU)
o el equipo de proceso. La cadena de funcionamiento se ha
abierto.

Sensores 1 a 8: Motores de robot 1 a 8. Sensor 9: SMU.
Sensores 10 a 14: Proceso 1 a 5. Consulte la configuracién

actual del robot para obtener mas detalles.

Acciones recomendadas
Espere hasta que el motor o equipo sobrecalentado se haya

enfriado.

Continua en la pagina siguiente
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37100, Error de disco flash de nodo de E/S

Descripcion
Nombre de flash: arg
Funcion de disco flash: arg

Descripcion del error: arg

Acciones recomendadas
Informe del error.

37101, Fallo de frenos

Descripcion
Los frenos de la unidad mecanica arg no se accionan

correctamente.

Consecuencias

La unidad mecanica puede caer al desconectar los motores.

Causas probables

Es posible que la configuracion del contactor de frenos sea
incorrecta o que el contactor esta defectuoso. Si se utiliza un
contactor de frenos externo, es necesario definirlo

correctamente en el archivo de configuracién del movimiento.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que el relé de frenos externo (si se utiliza uno)
esté definido correctamente en el archivo de configuracion.
2) Compruebe que la sefal de E/S correspondiente esté definida
correctamente en el archivo de configuracion de E/S. La forma
de comprobar los archivos de configuracién se detalla en el
capitulo de resolucion de problemas.

37102, Aviso de alimentacion. Fallo en nivel
COOL de 24 V.

Descripcion
La salida COOL de 24 V de la alimentacion del médulo de

ordenadores esta fuera de rango.

Consecuencias

No tiene consecuencias en el sistema.

Causas probables

El cableado de la unidad de alimentacion del médulo de control
o la carga de salida pueden ser las causas del nivel de tension
defectuoso. jLas fuentes de alimentacidn se representan en el

Manual de solucién de problemas y en el diagrama de circuitos!

Acciones recomendadas

1) Compruebe todos los cables que van a la unidad de
alimentacién del médulo de control.

2) Compruebe el nivel de tension de salida y sustituya cualquier

unidad defectuosa en caso necesario.

Continua en la pagina siguiente

37103, Aviso de alimentacion. Fallo en nivel SYS
de24V.

Descripcion
La salida SYS de 24 V de la alimentacién del médulo de

ordenadores esta fuera de rango.

Consecuencias
No tiene consecuencias en el sistema.

Causas probables

El cableado de la unidad de alimentacion del médulo de control
o la carga de salida pueden ser las causas del nivel de tensién
defectuoso. jLas fuentes de alimentacion se representan en el

Manual de solucion de problemas y en el diagrama de circuitos!

Acciones recomendadas

1) Compruebe todos los cables que van a la unidad de
alimentacién del médulo de control.

2) Compruebe el nivel de tension de salida y sustituya cualquier

unidad defectuosa en caso necesario.

37104, iNo hay ninguna tension de respaldo
disponible!

Descripcion
El banco de energia de respaldo que mantiene la tensién de

respaldo no funciona.

Consecuencias
Después de apagar la alimentacion, debe realizar un arranque
B-start. Al apagar el sistema, no se guardara ningiin cambio

realizado en los datos.

Causas probables
Puede deberse a fallos en el banco de energia de respaldo, el
cableado o el cargador.

Acciones recomendadas

Antes de trabajar en el sistema, realice un apagado controlado
para garantizar que todos los datos del sistema se guarden
correctamente.

1) Compruebe los cables y conectores del banco de energia
de respaldo.

2) Compruebe el banco de energia de respaldo.

3) Compruebe la alimentacion.

4) Sustituya la unidad defectuosa en caso necesario.
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37105, Comunicacion recuperada con la fuente
de alimentacion

Descripcion
El ordenador principal ha recuperado la comunicacién con la

fuente de alimentacién del médulo de control.

37106, Nivel de tension bajo en el banco de
energia de respaldo

Descripcion
La tensién del banco de energia de respaldo de la unidad de

ordenadores es insuficiente como para poder usarla.

Consecuencias
No tiene consecuencias en el sistema. Al apagar el sistema,

no se guardara ningun cambio realizado en los datos.

Causas probables
Puede deberse a fallos en el banco de energia de respaldo, el

cableado o el cargador.

Acciones recomendadas

Antes de trabajar en el sistema, realice un apagado controlado
para garantizar que todos los datos del sistema se guarden
correctamente.

1) Compruebe los cables y conectores del banco de energia
de respaldo.

2) Compruebe el banco de energia de respaldo.

3) Compruebe la alimentacion.

4) Sustituya la unidad defectuosa en caso necesario.

37107, Banco de energia de respaldo en mal
estado

Descripcion
El banco de energia de respaldo del médulo de control, que

mantiene la tension de respaldo, no funciona correctamente.

Consecuencias
Si apaga la alimentacion, debe realizar un arranque B-start. No

existira ningun respaldo en caso una caida de tension.

Causas probables
Puede deberse a fallos en el banco de energia de respaldo, el
cableado o el cargador.

Acciones recomendadas

Antes de trabajar en el sistema, realice un apagado controlado
para garantizar que todos los datos del sistema se guarden
correctamente.

1) Compruebe el cable y el conector del banco de energia de
respaldo.

6.4 3x xXxx
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2) Compruebe el banco de energia de respaldo.

3) Sustituya la unidad defectuosa en caso necesario.

37108, Comunicacion perdida: Alimentacion y
ordenadores

Descripcion
El ordenador principal ha perdido la comunicacién con la fuente
de alimentacién del médulo de control.

Consecuencias
El ordenador principal no puede recibir informacion de estado
ni desactivar la alimentacién. Al apagar el sistema, no se

guardara ningun cambio realizado en los datos.

Causas probables

Es posible que el cable USB que une el ordenador principal a
la alimentacion del médulo de control esté defectuoso o
desconectado o que la fuente de alimentacion esté defectuosa.

Acciones recomendadas

Antes de trabajar en el sistema, realice un apagado controlado
para garantizar que todos los datos del sistema se guarden
correctamente.

1) Compruebe los cables y conectores que van a la unidad de
alimentacién del médulo de control.

2) Compruebe la unidad de alimentacion y sustituya cualquier
unidad defectuosa en caso necesario.

37200, Fallo de alimentacion: Alimentacion de
paro de emergencia

Descripcion

Fallo de alimentacion en la alimentacion del paro de emergencia
a 24 V. Retroalimentacion desde la tarjeta de interfaz de
seguridad (SIB).

Consecuencias

El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.

2) Compruebe la alimentacion.

37201, Fallo de alimentacion: Alimentacion del
modo a prueba de fallos a 24 V

Descripcion

Fallo de alimentacién en la alimentacién del modo a prueba de
fallos a 24 V. Retroalimentacion desde la tarjeta de interfaz de
seguridad (SIB).

Continua en la pagina siguiente
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Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.
2) Compruebe la alimentacion.

37202, Fallo de alimentacion: Alimentacion de
E/Sa24V

Descripcion

Fallo de alimentacion en la alimentacion de E/Sa 24 V.
Retroalimentacion desde la tarjeta de interfaz de seguridad
(SIB).

Consecuencias

El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.

2) Compruebe la alimentacion.

37203, Fallo de alimentacion: Alimentacion de
SYSa24V

Descripcion

Detectado un fallo de alimentaciéon de SYSa24 V<18 V.
Retroalimentacién desde la tarjeta de interfaz de manipulador
(SIB) arg.

Consecuencias

El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.

2) Compruebe la alimentacion.

37204, Fallo de alimentacion: Alimentacion de
E/Sa24V

Descripcion

Detectado un fallo de alimentacién de E/Sa24V <18 V.
Retroalimentacién desde la tarjeta de interfaz de manipulador
(SIB) arg.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.

2) Compruebe la alimentacion.

Continua en la pagina siguiente

37205, Fallo de alimentacion: Alimentacion de
purgaai2V

Descripcion

Detectado un fallo de alimentacion de purgaa 12V < 10,8 V.
Retroalimentacién desde la tarjeta de interfaz de manipulador
(SIB) arg.

Consecuencias

El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.

2) Compruebe la alimentacion.

37206, Fallo de alimentacién: Alimentacion de
unidad de programacion a 12 V

Descripcion
Fallo de alimentacién en la alimentacion de unidad de
programacion a 12 V. Retroalimentacion desde la tarjeta de

interfaz de unidad de programacion (TIB).

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.

2) Compruebe la alimentacion.

37207, Carga de bateria insuficiente.

Descripcion

Quedan menos de 2 meses hasta que se descargue la bateria
de respaldo de la tarjeta de medida serie (SMB). Este periodo
se cuenta desde la primera vez que aparece este mensaje. La
bateria esta montada en la tarjeta de interfaz de manipulador
(MIB).

Acciones recomendadas

Sustituya la bateria que esta montada en la tarjeta MIB.

37208, Temperatura excesiva en el transformador

Descripcion

La temperatura del transformador es excesiva.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables
Es posible que la unidad esté sobrecargada, que sus
ventiladores no funcionen correctamente o que el flujo de aire

esté obstruido.
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Acciones recomendadas
1) Asegurese de que los ventiladores funcionan.
2) Compruebe que el flujo de aire hacia los ventiladores de la

unidad no esté obstruido.

37209, Temperatura excesiva en el armario

Descripcion

La temperatura del armario es excesiva.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables
Es posible que la unidad esté sobrecargada, que sus
ventiladores no funcionen correctamente o que el flujo de aire

esté obstruido.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que los ventiladores funcionan.
2) Compruebe que el flujo de aire hacia los ventiladores de la

unidad no esté obstruido.

37210, Fallo en contactor KM1

Descripcion
Se observa un fallo en el contactor de motor KM1.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.
2. Compruebe el contactor.

37211, Fallo en contactor KM2

Descripcion

Se observa un fallo en el contactor de motor KM2.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.
2. Compruebe el contactor.

37212, Fallo en contactor KM101
Descripcion
Se observa un fallo en el contactor de motor KM101.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.
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Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.

2. Compruebe el contactor.

37213, Fallo en contactor KM102

Descripcion
Se observa un fallo en el contactor de motor KM102.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.

2. Compruebe el contactor.

37214, Conflicto de retroalimentacion de cadena
de funcionamiento 1

Descripcion

La tarjeta de interfaz de seguridad (SIB) y la tarjeta de interfaz
de manipulador (MIB) arg informan de una divergencia en las
sefales de retroalimentacion de la cadena de funcionamiento
1.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.
2. Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.

3. Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.

37215, Conflicto de retroalimentacion de cadena
de funcionamiento 2

Descripcion

La tarjeta de interfaz de seguridad (SIB) y la tarjeta de interfaz
de manipulador (MIB) arg informan de una divergencia en las
sefales de retroalimentacion de la cadena de funcionamiento
2.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

1. Compruebe los cables y las conexiones.
2. Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.
3. Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.
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37216, Conflicto de retroalimentacion de cadena
de frenos 1

Descripcion
La tarjeta de interfaz de seguridad (SIB) y la tarjeta de interfaz
de manipulador (MIB) arg informan de una divergencia en las

sefnales de retroalimentacion de la cadena de frenos 1.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.
2. Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.

3. Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.

37217, Conflicto de retroalimentacion de cadena
de frenos 2

Descripcion
La tarjeta de interfaz de seguridad (SIB) y la tarjeta de interfaz
de manipulador (MIB) arg informan de una divergencia en las

sefales de retroalimentacion de la cadena de frenos 2.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

1. Compruebe los cables y las conexiones.
2. Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.
3. Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.

37218, Conflicto de retroalimentacion de cadena
de interbloqueo de cabina 1

Descripcion

La tarjeta de interfaz de seguridad (SIB) y la tarjeta de interfaz
de manipulador (MIB) arg informan de una divergencia en las
sefales de retroalimentacion de la cadena de interbloqueo de
cabina 1.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

1. Compruebe los cables y las conexiones.
2. Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.
3. Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.

Continua en la pagina siguiente

37219, Conflicto de retroalimentacion de cadena
de interbloqueo de cabina 2

Descripcion

La tarjeta de interfaz de seguridad (SIB) y la tarjeta de interfaz
de manipulador (MIB) arg informan de una divergencia en las
sefales de retroalimentacion de la cadena de interbloqueo de

cabina 2.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.
2. Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.

3. Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.

37220, Conflicto de retroalimentacion de cad.
interbloqueo alta tension 1

Descripcion

La tarjeta de interfaz de seguridad (SIB) y la tarjeta de interfaz
de manipulador (MIB) arg informan de una divergencia en las
senales de retroalimentacion de la cadena de interbloqueo de
alta tensién (HV) 1.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

1. Compruebe los cables y las conexiones.
2. Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.
3. Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.

37221, Conflicto de retroalimentacion de cad.
interbloqueo alta tension 2

Descripcion

La tarjeta de interfaz de seguridad (SIB) y la tarjeta de interfaz
de manipulador (MIB) arg informan de una divergencia en las
sefales de retroalimentacion de la cadena de interbloqueo de
alta tensién (HV) 2.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.
2. Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.

3. Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.
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37222, Conflicto de retroalimentacion de cadena
de interbloqueo de sistema 2

Descripcion

La tarjeta de interfaz de seguridad (SIB) y la tarjeta de interfaz
de manipulador (MIB) arg informan de una divergencia en las
sefales de retroalimentacion de la cadena de interbloqueo de

sistema 2.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.
2. Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.

3. Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.

37223, Conflicto de retroalimentacion de cadena
de relés principal

Descripcion
La tarjeta de interfaz de seguridad (SIB) y la tarjeta de interfaz
de manipulador (MIB) arg informan de una divergencia en las

sefales de retroalimentacion de la cadena de relés principal.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

1. Compruebe los cables y las conexiones.
2. Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.
3. Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.

37224, Conflicto de cadena de interbloqueo de
cabina 1

Descripcion

Divergencia de la cadena de interbloqueo de cabina 1 entre las
sefales de entrada y salida de la tarjeta de interfaz de seguridad
(SIB).

Consecuencias

La cadena de habilitacion de pintura se abre.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.
2. Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.

37225, Conflicto de cadena de interbloqueo de
cabina 2

Descripcion

Divergencia de la cadena de interbloqueo de cabina 2 entre las
sefales de entrada y salida de la tarjeta de interfaz de seguridad
(SIB).

Consecuencias

La cadena de habilitacién de pintura se abre.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.

2. Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.

37226, Conflicto de cadena de interbloqueo de
alta tension 1

Descripcion

Divergencia de la cadena de interbloqueo de alta tensién (HV)
1 entre las sefales de entrada y salida de la tarjeta de interfaz
de seguridad (SIB).

Consecuencias

La cadena de habilitacién de pintura se abre.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.

2. Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.

37227, Conflicto de cadena de interbloqueo de
alta tension 2

Descripcion

Divergencia de la cadena de interbloqueo de alta tensién (HV)
2 entre las sefales de entrada y salida de la tarjeta de interfaz
de seguridad (SIB).

Consecuencias

La cadena de habilitacion de pintura se abre.

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables y las conexiones.
2. Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.

37228, Conflicto de cadena de interbloqueo de
cabina desde la tarjeta SIB

Descripcion
Sélo una de las dos cadenas de interbloqueo de cabina estaba

abierta. Detectado por la tarjeta de interfaz de seguridad (SIB).

Consecuencias

La cadena de habilitacion de pintura se abre.
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Acciones recomendadas

Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.

37229, Conflicto de cadena de interbloqueo de
alta tension desde la tarjeta SIB

Descripcion

Sélo una de las dos cadenas de interbloqueo de alta tension
(HV) estaba abierta. Detectado por la tarjeta de interfaz de
seguridad (SIB).

Consecuencias
La cadena de habilitacién de pintura se abre.

Acciones recomendadas

Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.

37230, Aviso de rendimiento de los frenos

Descripcion
La funcién Cyclic Brake Check indica que el freno de la unidad
mecanica arg y el eje nimero arg no presenta todo su par de

frenado.

Consecuencias
Solo es un aviso y no se requiere ninguna accion inmediata.

37231, Error de rendimiento de los frenos

Descripcion

La funcién Cyclic Brake Check ha detectado que el freno de la
unidad mecanica arg y el eje nimero arg presenta un par de
frenado insuficiente.

Este freno no sera aprobado por el controlador de seguridad
del Drive Module nimero arg.

Consecuencias

AVISO: El rendimiento del freno es demasiado bajo en este
eje.

Hasta que el freno tenga un par de frenado aprobado, sélo es
posible mover el robot con el valor especificado en "Velocidad
reducida max. (mm/s)" segun la configuracién realizada en el

configurador de Cylic Brake Check.

Acciones recomendadas
1) Ejecute Cycle Brake Check de nuevo.

2) Sustituya el motor y su freno.

Continua en la pagina siguiente

37232, Error de configuracion de Cyclic Brake
Check

Descripcion
La funcién Cyclic Brake Check ha detectado que el freno de la
unidad mecanica arg y el eje numero arg no tiene definido

ningun nivel de requisito de par.

Consecuencias
Cyclic Brake Check continuara ejecutandose, pero no se realiza

ninguna comprobacion de freno vélida en este eje.

Causas probables
Los datos de configuracion de movimiento no se han

especificado correctamente para este eje.

Acciones recomendadas

Los datos de configuracién de movimiento no se han
especificado correctamente para este eje:

2) Especifique un valor para el parametro
max_static_arm_torque si necesita incluir el eje en las
comprobaciones.

2) Desactive Cyclic Brake Check en la configuracién de

movimiento si no necesita controlar el eje.

37233, Error de configuracion de Cyclic Brake
Check

Descripcion

La funcién Cyclic Brake Check ha detectado que el freno de la
unidad mecanica arg y el eje numero arg debe probarse de
acuerdo con la configuracion. Sin embargo, la unidad mecanica
en si no puede ser incluida en el Safety Controller porque se

permite la activacidon/desactivacion en tiempo de ejecucion.

Consecuencias
Cyclic Brake Check continuara con las otras unidades

mecanicas.

Causas probables
Los datos de configuracién de movimiento no se han

especificado correctamente para este eje.

Acciones recomendadas

Los datos de configuracién de movimiento no se han
especificado correctamente para este eje:

1) Se ha especificado Cyclic Brake Check, pero no debe hacerse
en este eje.

2) La unidad mecanica debe estar activa en el momento del

inicio y no se debe permitir su desactivacion.
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37240, Conflicto de cadena de interbloqueo de
cabina desde la tarjeta MIB

Descripcion

Sélo una de las dos cadenas de interbloqueo de cabina estaba
abierta. Detectado por la tarjeta de interfaz de manipulador
(SIB) arg.

Consecuencias
La cadena de habilitacion de pintura se abre.

Acciones recomendadas

Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.

37241, Conflicto de cadena de interbloqueo de
alta tension desde la tarjeta MIB

Descripcion
Solo una de las dos cadenas de alta tensién (HV) estaba abierta.

Detectado por la tarjeta de interfaz de manipulador (SIB) arg.

Consecuencias
La cadena de habilitacién de pintura se abre.

Acciones recomendadas

Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.

37242, Conflicto de cadena de funcionamiento
desde la tarjeta SIB

Descripcion

Sélo una de las dos sefales de retroalimentacion de cadena
de funcionamiento de la tarjeta de interfaz de seguridad (SIB)
estaba abierta.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.

37243, Conflicto de cadena de frenos desde la
tarjeta SIB

Descripcion
Solo una de las dos sefiales de cadena de frenos de la tarjeta
de interfaz de seguridad (SIB) estaba abierta.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.

37244, Conflicto de cad. funcion. de tarjeta MIB

Descripcion
Solo una de las dos seiales de retroalimentacién de cadena
de funcionamiento de la tarjeta de interfaz de manipulador (MIB)

estaba abierta.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.

37245, Conflicto de cad. frenos de la tarjeta MIB

Descripcion

Sélo una de las dos sefiales de retroalimentacion de cadena
de frenos de la tarjeta de interfaz de manipulador (MIB) estaba
abierta.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Acciones recomendadas

Sustituya la tarjeta MIB si esta defectuosa.

37246, Conflicto de relé de paro de emergencia

Descripcion
Solo una de las dos senales de paro de emergencia estaba
abierta internamente en la tarjeta de interfaz de seguridad (SIB).

Consecuencias

El sistema permanece en el estado de paro de emergencia.

Acciones recomendadas
1. Pulse el paro de emergencia y restablezca de nuevo el paro
de emergencia.

2. Sustituya la tarjeta SIB si esta defectuosa.

37247, Fallo del ventilador de circulacion

Descripcion
El ventilador de circulacion para los sistemas de accionamiento
de la parte posterior del armario se ha parado o gira muy

lentamente.

Consecuencias

La temperatura de los sistemas de accionamiento aumentara.

Causas probables
Ventilador, cableado o fuente de alimentaciéon en mal estado.

iConsulte el diagrama de circuitos!

Acciones recomendadas
1. Compruebe los cables del ventilador.
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2. Compruebe la alimentacién.

3. Compruebe el ventilador.

37248, Fallo del ventilador de circulacion

Descripcion
El ventilador de circulaciéon de la puerta delantera del armario
se ha parado o gira muy lentamente.

Consecuencias

La temperatura del armario aumentara.

Causas probables
Ventilador, cableado o fuente de alimentaciéon en mal estado.

jConsulte el diagrama de circuitos!

Acciones recomendadas

1. Compruebe los cables del ventilador.
2. Compruebe la alimentacién.

3. Compruebe el ventilador.

37249, Fallo en los circuitos de paro de
emergencia

Descripcion

Se detectaron dos o0 mas cambios de estado en la sefial en
unos pocos milisegundos. Este mensaje se debe muy
probablemente a la existencia de conexiones defectuosas en
los circuitos ES_INPUT.

Consecuencias
Es posible que los motores y equipos de pintura estén
desactivados.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables y conexiones del sistema de seguridad
para ES_INPUT.

37250, Fallos en el circuito de paro de modo
automatico

Descripcion

Se detectaron dos o varios cambios de estado en la sefial en
unos pocos milisegundos. Este mensaje se debe muy
probablemente a la existencia de problemas con las conexiones
en los circuitos MODE_STOP.

Consecuencias

Es posible que los motores estén desactivados.

Acciones recomendadas

Compruebe los cables y conexiones del sistema de seguridad
para Auto_Mode_Stop (o Test_Mode_Stop / dispositivo de
habilitacién).

Continua en la pagina siguiente

37251, Fallos en el circuito de paro retardado

Descripcion

Se detectaron dos o mas cambios de estado en la sefial en
unos pocos milisegundos. Este mensaje se debe muy
probablemente a la existencia de problemas en las conexiones
de los circuitos DLY_STOP.

Consecuencias
Es posible que los motores estén desactivados.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables y conexiones del sistema de seguridad
para DLY_STOP.

37252, Fallos en el circuito de paro general

Descripcion

Se detectaron dos o mascambios de estado en la sefial en unos
pocos milisegundos. Este mensaje se debe muy probablemente
a la existencia de problemas en las conexiones de los circuitos
GM_STOP.

Consecuencias

Es posible que los motores estén desactivados.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables y conexiones del sistema de seguridad
para GM_STOP.

37253, Fallos en la cadena de funcionamiento de
SIB

Descripcion

Se detectaron dos o0 mas cambios de estado en la sefal en
unos pocos milisegundos. Este mensaje se debe muy
probablemente a la existencia de problemas de conexion
incorrectas en los circuitos Run_Chain de la tarjeta de interfaz
de seguridad (SIB).

Consecuencias

Es posible que los motores estén desactivados.

Acciones recomendadas

1. Compruebe los cables y conexiones del sistema de
seguridad.

2. Compruebe si existen otros mensajes de error para las

conexiones externas (interbloqueos).
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37254, Fallos en la cadena de funcionamiento de
MIB

Descripcion

Se detectaron dos 0 mas cambios de estado en la sefial en
unos pocos milisegundos. Este mensaje se debe muy
probablemente a la existencia de conexiones incorrectas en
los circuitos Run_Chain de la tarjeta de interfaz de manipulador
(MIB).

Consecuencias
Es posible que los motores para el CBS o movimiento del CBS

estén desactivados.

Acciones recomendadas

1. Compruebe los cables y conexiones del sistema de
seguridad.

2. Compruebe si existen otros mensajes de error para las

conexiones externas (interbloqueos).

37255, Fallos en el circuito de interbloqueo de
cabina

Descripcion

Se detectaron dos o mas cambios de estado en la sefial en
unos pocos milisegundos. Este mensaje se debe muy
probablemente a la existencia de conexiones incorrectas en

los circuitos de interbloqueo de la cabina.

Consecuencias
Es posible que los equipos de pintura estén desactivados.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables y conexiones del sistema de seguridad

para el interbloqueo de cabina.

37256, Fallos en el circuito de interbloqueo de
alta tension

Descripcion

Se detectaron dos 0 mas cambios de estado en la sefial en
unos pocos milisegundos. Este mensaje se debe muy
probablemente a la existencia de conexiones incorrectas en

los circuitos de interbloqueo de alta tension.

Consecuencias

Es posible que la alta tension esté desactivada.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables y conexiones del sistema de seguridad

para el interbloqueo de alta tensién.

37257, Fallos en el circuito de interbloqueo de
sistema 2

Descripcion

Se detectaron dos o mas cambios de estado en la sefial en
unos pocos milisegundos. Este mensaje se debe muy
probablemente a la existencia de conexiones incorrectas en

los circuitos de interbloqueo de sistema 2.

Consecuencias

Es posible que los equipos de pintura estén desactivados.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables y conexiones del sistema de seguridad
para el interbloqueo de sistema 2.

37258, Fallos en el circuito de interbloqueo de
proceso

Descripcion

Se detectaron dos o mas cambios de estado en la sefal en
unos pocos milisegundos. Este mensaje se debe muy
probablemente a la existencia de conexiones incorrectas en

los circuitos de interbloqueo de proceso.

Consecuencias

Es posible que los equipos de pintura estén desactivados.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables y conexiones del sistema de seguridad
para el interbloqueo de proceso.

37259, Fallos en el circuito de interbloqueo AUX

Descripcion

Se detectaron dos o mas cambios de estado en la sefal en
unos pocos milisegundos. Este mensaje se debe muy
probablemente a la existencia de problemas con las conexiones
de los circuitos de cadena de funcionamiento AUX. Se utiliza
normalmente para las puertas de Cartridge Bell System (CBS).

Consecuencias
Es posible que los motores y el movimiento del sistema 2 estén
desactivados.

Acciones recomendadas
Compruebe los cables y conexiones del sistema de seguridad

de la cadena de funcionamiento de AUX.

Continua en la pagina siguiente
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37260, Fallo de controlador de frenos

Descripcion

La supervision de frenos de la Manipulator Controller Board
(MCOB) arg ha detectado un fallo de controlador en el eje arg
y ha ACTIVADO todos los frenos.

Acciones recomendadas
1. Compruebe/sustituya la MCOB.

37501, Sistema de archivos desconocido:
Dispositivo USB

Descripcion
El tipo de sistema de archivos del dispositivo USB de la unidad

légica arg no se admite.

Consecuencias
El dispositivo USB de la unidad légica arg no puede leerse. El
sistema de archivos es del tipo arg. Los archivos del dispositivo

USB de la unidad légica arg no estaran disponibles.

Causas probables
El sistema de archivos esta formateado con un tipo de sistema
de archivo no admitido.

Acciones recomendadas

Formatee el dispositivo USB con el sistema de archivos FAT32.

37502, Dispositivo de almacenamiento masivo
retirado

Descripcion

El dispositivo de almacenamiento masivo fue retirado.

Consecuencias

El sistema pasa al estado SYS FAIL. El sistema de archivos
del dispositivo de almacenamiento masivo puede estar dafiado.
Los archivos del dispositivo de almacenamiento masivo pueden
estar daflados. Los archivos del dispositivo de almacenamiento

masivo no estaran disponibles.

Causas probables
El dispositivo de acceso masivo fue retirado o se produjo un
problema de funcionamiento del dispositivo de almacenamiento

masivo.

Acciones recomendadas

Compruebe que el dispositivo de almacenamiento masivo esté
bien colocado. Si el problema no desaparece, pruebe con otro
dispositivo.

Continua en la pagina siguiente

38100, Fallo de configuracion

Descripcion

El sistema de accionamiento ha detectado un fallo de
configuracién en la conexién con el sistema de medida.
Drive Module: arg

Conexion con el sistema de medida: arg

Posicion de tarjeta: arg

Acciones recomendadas
- Compruebe la configuracién del sistema de medida.
- Compruebe la configuracién de la tarjeta de medida.

- Compruebe la configuracién de los nodos de medida.

38101, Fallo de comunicacion de SMB

Descripcion

Se ha detectado un fallo de transmisién entre el eje ordenador
de ejes y la tarjeta de medida serie del enlace de medicién arg
del médulo de accionamiento arg.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSFAIL y pierde su informacion de

calibracion.

Causas probables

Puede deberse a la existencia de conexiones o cables (o su
apantallado) en mal estado, especialmente si se utilizan cables
distintos de los de ABB para los ejes adicionales. También
puede deberse a una averia de la tarjeta de medida serie o del
ordenador de ejes.

Acciones recomendadas

1) Restablezca los cuentarrevoluciones del robot de la forma
detallada en el Manual de producto del robot.

2) Asegurese de que el cable que une la tarjeta de medida serie
al ordenador de ejes esté conectado correctamente y que
cumpla las especificaciones establecidas por ABB.

3) Asegurese de que el apantallamiento del cable esté
conectado correctamente en ambos extremos.

4) Asegurese de que no se produzca una emisién de niveles
extremos de interferencia electromagnética cerca de los cables
del robot.

5) Asegurese de que la tarjeta de medida serie y el ordenador
de ejes funcionen perfectamente. Sustituya cualquier unidad
defectuosa.
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38102, Fallo interno

Descripcion
El sistema de medicién ha detectado un fallo de hardware o
software en el enlace de medicién arg del médulo de

accionamiento arg.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT y pierde su informacién
de calibracién.

Causas probables
Puede deberse a alguna disrupcién temporal en la célula del

robot o a una averia del ordenador de ejes.

Acciones recomendadas

1) Reinicie el sistema.

2) Restablezca los cuentarrevoluciones del robot de la forma
detallada en el Manual de producto del robot.

3) Asegurese de que no se produzca una emision de niveles
extremos de interferencia electromagnética cerca de los cables
del robot.

4) Asegurese de que el ordenador de ejes funcione
perfectamente. Sustituya cualquier unidad defectuosa.

38103, Comunicacion perdida con la tarjeta de
medida serie

Descripcion
Se ha perdido la comunicacion entre el eje ordenador de ejes
y la tarjeta de medida serie del enlace de medicion arg del

médulo de accionamiento arg.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT y pierde su informacion

de calibracion.

Causas probables

Puede deberse a la existencia de conexiones o cables (o0 su
apantallado) en mal estado, especialmente si se utilizan cables
distintos de los de ABB para los ejes adicionales. También
puede deberse a una averia de la tarjeta de medida serie o del

ordenador de ejes.

Acciones recomendadas

1) Restablezca los cuentarrevoluciones del robot de la forma
detallada en el Manual de producto del robot.

2) Asegurese de que el cable que une la tarjeta de medida serie
al ordenador de ejes esté conectado correctamente y que
cumpla las especificaciones establecidas por ABB.

3) Asegurese de que el apantallamiento del cable esté

conectado correctamente en ambos extremos.

6.4 3x xXxx
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4) Asegurese de que no se produzca una emision de niveles
extremos de interferencia electromagnética cerca de los cables
del robot.

5) Asegurese de que la tarjeta de medida serie y el ordenador
de ejes funcionen perfectamente. Sustituya cualquier unidad
defectuosa.

38104, Velocidad excesiva durante el modo de
programacion

Descripcion

Uno o varios ejes del robot que esta conectado al médulo de
accionamiento arg han superado la velocidad maxima de
funcionamiento en el modo de programacion.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que el robot haya sido movido manualmente
mientras se encontraba en el estado Motors OFF. El error
también puede deberse a un desajuste en la relacién y
conmutacidn entre el eje del motor y el resolver de un eje

adicional, principalmente durante la instalacion.

Acciones recomendadas

1) Presione el dispositivo de habilitacién para intenta reanudar
el funcionamiento.

2) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan producido al mismo tiempo para determinar la causa
real.

3) Realice una reconmutacién del motor en cuestion. La forma

de hacerlo se especifica en el Manual de ejes adicionales.

38105, Datos no encontrados.

Descripcion

No se han encontrado los datos de configuracién de la tarjeta
de medicion.

El sistema utilizara los datos predeterminados.

Méddulo de accionamiento: arg

Enlace de medicion: arg

Nodo de tarjeta: arg

Acciones recomendadas

Compruebe la configuracion.

Continua en la pagina siguiente
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38200, Respaldo con bateria perdido

Descripcion
El respaldo con bateria de la tarjeta de medida serie (SMB) arg
del robot conectado al médulo de accionamiento arg en el

enlace de medicién arg se ha perdido.

Consecuencias

Cuando se interrumpa la alimentacion de la bateria de la tarjeta
de medida serie, el robot perdera los datos de los
cuentarrevoluciones. Este aviso también se registrara

repetidamente.

Causas probables

Puede deberse a que la bateria de la tarjeta de medida serie
esté descargada o no conectada. En algunos modelos de robot,
la alimentacién de la bateria SMB se recibe a través de un
puente del cable de sefiales del robot (consulte el Diagrama
de circuitos del IRC5) y la desconexién de ese cable interrumpe
la alimentacion que va a la bateria. Algunas versiones de robot
anteriores utilizan baterias recargables y éstas deben cargarse

durante al menos 18 horas para que funcionen correctamente.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que haya una bateria de tarjeta de medida
serie conectada a la tarjeta.

2) jATENCION! La desconexion del cable de sefiales del robot
puede suponer la desconexion de la alimentacion de la bateria
de la tarjeta de medida serie, lo que dispara el registro del aviso
sobre la bateria.

3) Para restablecer el aviso de alimentacion de la bateria,
actualice los cuentarrevoluciones de la forma detallada en el
Manual de calibracién o el Manual del producto.

4) Sustitayala la bateria si esta descargada.

38201, Tarjeta serie no encontrada

Descripcion

La tarjeta de medida serie no se encuentra en el enlace de
medicion.

Modulo de accionamiento: arg

Enlace de medicion: arg

Tarjeta de medicion: arg

Acciones recomendadas

- Compruebe los parametros de configuracion del sistema.

- Compruebe las conexiones y los cables de la tarjeta de medida
serie.

- Sustituya la tarjeta de medida serie.

Continua en la pagina siguiente

38203, Error de offset X de la tarjeta de medida
serie

Descripcion

Error de offset en la sefial X de la tarjeta de medida serie.
Médulo de accionamiento: arg

Enlace de medicion: arg

Tarjeta de medicion: arg

Acciones recomendadas
- Sustituya la tarjeta de medida serie.

38204, Error de offset Y de la tarjeta de medida
serie

Descripcion

Error de offset en la senal Y de la tarjeta de medida serie.
Médulo de accionamiento: arg

Enlace de medicion: arg

Tarjeta de medicion: arg

Acciones recomendadas

- Sustituya la tarjeta de medida serie.

38205, Error de linealidad de la tarjeta de medida
serie

Descripcion

Error de linealidad en la diferencia entre las senales X-Y de la
tarjeta de medida serie.

Puede seguir usando el sistema si se trata de un aviso.

El sistema no funcionara si se trata de un error.

Méddulo de accionamiento: arg

Enlace de medicion: arg

Tarjeta de medicion: arg

Acciones recomendadas

- Sustituya la tarjeta de medida serie.

38206, Error de linealidad X de la tarjeta de
medida serie

Descripcion

Error de linealidad en la sefal X de la tarjeta de medida serie.
Médulo de accionamiento: arg

Enlace de medicion: arg

Tarjeta de medicion: arg

Acciones recomendadas

- Sustituya la tarjeta de medida serie.
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38207, Error de linealidad Y de la tarjeta de
medida serie

Descripcion

Error de linealidad en la sefial Y de la tarjeta de medida serie.
Médulo de accionamiento: arg

Enlace de medicion: arg

Tarjeta de medicion: arg

Acciones recomendadas
- Sustituya la tarjeta de medida serie.

38208, Error de resolver

Descripcion

Tension excesiva en las senales X e Y del resolver.

La suma de los cuadrados de las sefales X e Y supera el
maximo.

Eje: arg

Médulo de accionamiento: arg

Enlace de medicion: arg

Tarjeta de medicion: arg

Nodo de tarjeta: arg

Acciones recomendadas
- Compruebe el resolver y sus conexiones.
- Sustituya la tarjeta de medida serie.

- Sustituya el resolver.

38209, Error de resolver

Descripcion

Tensién insuficiente en las sefales X e Y del resolver.

La suma de los cuadrados de las senales X e Y es insuficiente.
Eje: arg

Médulo de accionamiento: arg

Enlace de medicion: arg

Tarjeta de medicion: arg

Nodo de tarjeta: arg

Acciones recomendadas
- Compruebe el resolver y sus conexiones.
- Sustituya la tarjeta de medida serie.

- Sustituya el resolver.

38210, Fallo de transmision.

Descripcion

Fallo de comunicacion SMS con la tarjeta de medida serie.
Estado: arg

Médulo de accionamiento: arg

Enlace de medicion: arg

6.4 3x xXxx
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Tarjeta de medicion: arg

Nodo de tarjeta: arg

Acciones recomendadas

- Reinicie el sistema.

- Compruebe el cable y los conectores de comunicacion con
la tarjeta de medida serie.

- Sustituya la tarjeta de medida serie.

38211, Error de funcionalidad

Descripcion

La tarjeta de medida serie no admite el uso de 7 ejes.
Modulo de accionamiento: arg

Enlace de medicion: arg

Tarjeta de medicion: arg

Acciones recomendadas

- Compruebe la configuracién del eje 7.

- Sustituya la tarjeta de medida serie con una tarjeta que admita
la funcionalidad de 7 ejes.

38212, Datos no encontrados.

Descripcion

Datos de configuracion de la tarjeta de medida serie no
encontrados. El sistema utilizara los datos predeterminados.
Médulo de accionamiento: arg

Enlace de medicion: arg

Tarjeta de medicion: arg

Acciones recomendadas

- Compruebe la configuracion.

38213, Carga de bateria insuficiente.

Descripcion

La bateria de la tarjeta de medida serie se agotara dentro de
poco tiempo. Sustituya la bateria tan pronto como sea posible.
Drive Module: arg

Enlace de medicion: arg

Tarjeta de medicion: arg

Acciones recomendadas

- Sustituya la bateria de la tarjeta de medida serie.

38214, Fallo de bateria.

Descripcion
Fallo al desconectar la bateria para el transporte. La bateria
seguira en el modo normal.

Modulo de accionamiento: arg

Continua en la pagina siguiente
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Enlace de medicion: arg

Tarjeta de medicion: arg

Acciones recomendadas
- Vuelva a intentar apagar el sistema.
- Sustituya la tarjeta de medida serie.

38215, Fallo de supervision de bateria.

Descripcion

Se ha producido un fallo durante el restablecimiento del circuito
de supervision de bateria de la tarjeta de medida serie.
Modulo de accionamiento: arg

Enlace de medicion: arg

Tarjeta de medicion: arg

Acciones recomendadas

- Repita la actualizacion del cuentarrevoluciones del eje
conectado a la tarjeta de medida serie.

- Sustituya la tarjeta de medida serie.

38216, Error de funcionalidad de la tarjeta de
medida serie.

Descripcion

La tarjeta de medida serie no admite la funcionalidad necesaria.
Drive Module: arg

Enlace de medicion: arg

Tarjeta de medicién: arg

Acciones recomendadas
- Sustituya la tarjeta de medida serie por una tarjeta que admita
al menos la funcionalidad DSQC633C.

38230, Tarjeta PMC no conectada correctamente

Descripcion
La tarjeta PMC que esta definida en la configuracién de

movimientos no estad conectada o no funciona correctamente.

Consecuencias
No fue posible ejecutar la aplicacién que hace uso de esta
tarjeta PMC.

Causas probables

La tarjeta PMC no esta conectada o esta averiada.

Acciones recomendadas
Compruebe que la tarjeta PMC esté conectada al computador

de ejes del sistema de accionamiento arg.

Continua en la pagina siguiente

38231, No es posible poner en marcha la tarjeta
PMC

Descripcion
La tarjeta PMC que esta definida en la configuracion de
movimientos no esta configurada correctamente y no es posible

ponerla en marcha.

Consecuencias
No fue posible ejecutar la aplicacién que hace uso de esta
tarjeta PMC.

Causas probables
Probablemente, este error se debe a un error en la

configuracion de movimientos.

Acciones recomendadas
Compruebe los limites de los canales de esta tarjeta en la

configuracion de movimientos.

38232, Alcanzado el numero maximo de canales
de PMC

Descripcion
La tarjeta PMC que esta definida en la configuracién de
movimientos no esta configurada correctamente y no es posible

ponerla en marcha.

Consecuencias
No fue posible ejecutar la aplicacién que hace uso de esta
tarjeta PMC.

Causas probables
Probablemente, este error se debe a un error en la

configuracién de movimientos.

Acciones recomendadas
Compruebe los limites de los canales de esta tarjeta en la

configuracion de movimientos.

38233, Error del canal de seguridad del sensor
de fuerza

Descripcion

El canal de seguridad del cable que une el sensor de fuerza a
la tarjeta de medida esta por debajo del nivel de tension
configurado para el canal de seguridad. El sensor de fuerza
esta conectado al computador de ejes del sistema de

accionamiento arg.

Consecuencias
El sistema pasard a SYS HALT y la aplicacion que hace uso de
este sensor no podra ejecutarse hasta que conecte o sustituya
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el cable. La supervisién del canal de seguridad puede

desconectarse en la configuracion de movimiento.

Causas probables

1. El cable no esta conectado correctamente.

2. El cable presenta dafios en los conectores o en el propio
cable.

3. El cable de sensor no tiene ningun canal de seguridad.

Acciones recomendadas

Asegurese de que el cable esté conectado correctamente e
inspeccione los conectores de ambos extremos del cable, asi
como el propio cable. Sustituya en caso de dafios.

38234, Alcanzada la fuerza o el par maximos

Descripcion
La fuerza o el par medidos en el sensor de fuerza que esta
conectado al ordenador de ejes del médulo de accionamiento

arg tiene un valor mayor del configurado.

Consecuencias

El sistema no se detendra por este motivo.

Causas probables

La fuerza o el par aplicados en el sensor es mayor de lo
configurado. La causa puede ser la solicitud de una referencia
demasiado elevada. También es posible que la configuracién

sea incorrecta.

Acciones recomendadas
Compruebe las referencias de fuerza y par del programa y si

el entorno ha aplicado una fuerza o un par excesivos al sensor.

38235, Aviso de saturacion de la entrada del
sensor de fuerza

Descripcion

Los valores de entrada analdgicos de la tarjeta de medida
conectada al sensor de fuerza se han saturado y el tiempo de
saturacion ha sobrepasado el nivel de aviso.

La tarjeta de medida esta conectada al ordenador de ejes del

mddulo de accionamiento arg

Acciones recomendadas

Compruebe la carga que se aplico al sensor de fuerza/par.
Compruebe que ni el cable, el sensor ni la tarjeta de medida
presenten danos.

Aumente el valor del parametro de sistema: Time in saturation

before warning

6.4 3x xXxx
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38236, Error de saturacion de la entrada del
sensor de fuerza

Descripcion

Los valores de entrada analdgicos de la tarjeta de medida
conectada al sensor de fuerza se han saturado y el tiempo de
saturacion ha alcanzado el nivel de error. La tarjeta de medida
esta conectada al ordenador de ejes del médulo de

accionamiento arg.

Consecuencias

El sistema se detendra.

Acciones recomendadas

Compruebe la carga aplicada al sensor de fuerza/par.
Compruebe que ni el cable, el sensor ni la tarjeta de medida
presenten dafios. Incremente el valor del parametro de sistema:

Time in saturation before error

38237, Error de configuracion de la tarjeta de
medicion de fuerza

Descripcion

Los valores de entrada de configuracion de la tarjeta de
medicion de fuerza conectada al sensor de fuerza son erréneos.
La tarjeta esta conectada al médulo de accionamiento arg,
enlace arg.

Consecuencias
El sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Acciones recomendadas

Compruebe la configuracion.

39401, Error de referencia de par-intensidad

Descripcion
La referencia de par-intensidad esta aumentando con
demasiada rapidez en el eje arg, conectado al médulo de

accionamiento arg.

Consecuencias

Causas probables
Es posible que la informacién proporcionada por el resolver
sea defectuosa o que la ganancia del bucle de velocidad esté

mal ajustada.

Acciones recomendadas

1) Compruebe el cable del resolver y la conexién del resolver
a tierra para este eje. Si el eje es un eje adicional, compruebe
que los datos del motor en el archivo de configuracion sean

Continua en la pagina siguiente
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correctos. La forma de comprobar el archivo de configuracién
se detalla en el Manual de solucion de problemas.

2) Reduzca la ganancia del bucle de velocidad.

39402, Aviso de referencia de angulo de motor

Descripcion
La referencia de angulo de motor estd aumentando con
demasiada rapidez en el eje arg, conectado al médulo de

accionamiento arg.

Consecuencias

Causas probables
Es posible que la informacién proporcionada por el resolver
sea defectuosa o que la ganancia del bucle de velocidad esté

mal ajustada.

Acciones recomendadas

1) Compruebe el cable del resolver y la conexion del resolver
a tierra para este eje. Si el eje es un eje adicional, compruebe
que los datos del motor en el archivo de configuracion sean
correctos. La forma de comprobar el archivo de configuracién
se detalla en el Manual de solucion de problemas.

2) Reduzca la ganancia del bucle de velocidad.

39403, Intensidad insuficiente en bucle de par

Descripcion
El controlador de par-intensidad ha detectado una intensidad
insuficiente para el eje arg, conectado al médulo de

accionamiento arg.

Consecuencias

Causas probables

Es posible que los datos del motor en los archivos de
configuracién sean incorrectos o que la tensién del bus de CC
sea demasiado baja.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los datos del motor en el archivo de
configuracion sean correctos para este eje. La forma de
comprobar el archivo de configuracion se detalla en el Manual
de solucion de problemas.

2) Compruebe que el registro de eventos no contenga ningun
error referido al bus de CC.

3) Compruebe que la tensién entrante se encuentre dentro de
las especificaciones.

4) Compruebe que los cables del motor no estén dafados ni

mal conectados.

Continua en la pagina siguiente

39404, Intensidad excesiva en bucle de par

Descripcion
El controlador de campo-intensidad ha detectado una intensidad
excesiva para el eje arg, conectado al médulo de accionamiento

arg.

Consecuencias

Causas probables
Es posible que los datos de motor de los archivos de

configuracién sean incorrectos.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los datos del motor en el archivo de
configuracién sean correctos para este eje. La forma de
comprobar el archivo de configuracion se detalla en el Manual
de solucién de problemas.

2) Compruebe que el registro de eventos no contenga ninguin
error referido al bus de CC.

3) Compruebe que la tension entrante se encuentre dentro de
las especificaciones.

4) Compruebe que los cables del motor no estén dafiados ni

mal conectados.

39405, Valor de PWM maximo alcanzado en el
controlador de par

Descripcion
El bucle de control de par-intensidad se ha saturado para el
eje arg, conectado al médulo de accionamiento arg.

Consecuencias

Causas probables
Es posible que la tension de alimentacién sea insuficiente o

que los devanados o cables del motor estén rotos.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que el registro de eventos no contenga ningun
error referido al bus de CC.

2) Compruebe que la tensién entrante se encuentre dentro de
los limites especificados.

3) Compruebe los cables y devanados del motor para detectar

posibles interrupciones de circuitos.
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39406, Intensidad excesiva en bucle de campo

Descripcion
El bucle de campo-intensidad ha generado una intensidad
excesiva para el eje arg, conectado al médulo de accionamiento

arg.

Consecuencias

Causas probables
Es posible que los datos de motor de los archivos de

configuracién sean incorrectos.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que el registro de eventos no contenga ninguin
error referido al bus de CC.

2) Compruebe que la alimentacién entrante se encuentre dentro
de los limites especificados.

3) Compruebe los cables y devanados del motor.

39407, Unidad de accionamiento con un cédigo
de tipo incorrecto

Descripcion

El cédigo de tipo de la unidad de accionamiento del eje arg del
modulo de accionamiento arg es distinto del especificado en
el archivo de configuracién. La unidad de accionamiento

instalada es de tipo arg pero el tipo configurado es arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

El archivo de configuracion puede contener valores incorrectos,
la clave de configuracion puede ser incorrecta o el hardware
puede ser de un tipo incorrecto. Si ha sustituido recientemente
la unidad de accionamiento, es posible que haya montado una
unidad de accionamiento con un cédigo de tipo incorrecto o
que no haya reemplazado la clave con una de las

combinaciones correctas de hardware y software.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que los valores del archivo de configuracion
coincidan con el hardware que tiene instalado.

2) Asegurese de que la clave de configuracion se corresponda
con la combinacion de hardware y software que tiene instalada.
La forma de comprobar el archivo de configuracién se detalla
en el Manual de solucién de problemas.

3) Si ha sustituido recientemente la unidad, asegurese de utilizar
una unidad que tenga un cédigo de tipo correcto.

39408, Unidad rectificadora con un codigo de
tipo incorrecto

Descripcion

El cédigo de tipo de la unidad rectificadora arg del sistema de
accionamiento arg es distinto del especificado en el archivo de
configuracion. La unidad rectificadora instalada es de tipo arg

pero el tipo configurado es arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS FAIL.

Causas probables

El archivo de configuracién puede contener valores incorrectos,
la clave de configuracion puede ser incorrecta o el hardware
puede ser de un tipo incorrecto. Si ha sustituido recientemente
la unidad de rectificacién, es posible que haya montado una
unidad de rectificacion con un cédigo de tipo incorrecto o que
no haya reemplazado la clave con una de las combinaciones

correctas de hardware y software.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que los valores del archivo de configuracion
coincidan con el hardware que tiene instalado.

2) Asegurese de que la clave de configuracion se corresponda
con la combinacién de hardware y software que tiene instalada.
La forma de comprobar el archivo de configuracién se detalla
en la seccion de resolucion de problemas.

3) Si ha sustituido recientemente la unidad rectificadora,
asegurese de utilizar una unidad que tenga el cédigo de tipo

correcto.

39409, Unidad de condensador con un codigo
de tipo incorrecto

Descripcion

El cédigo de tipo de la unidad de condensador arg del médulo
de accionamiento arg es distinto del especificado en el archivo
de configuracién. La unidad de condensador instalada es de
tipo arg pero el tipo configurado es arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

El archivo de configuracién puede contener valores incorrectos,
la clave de configuracién puede ser incorrecta o el hardware
puede ser de un tipo incorrecto. Si ha sustituido recientemente
la unidad de condensador, es posible que haya montado una

unidad de condensador con un cddigo de tipo incorrecto o que

Continua en la pagina siguiente
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no haya reemplazado la clave con una de las combinaciones

correctas de hardware y software.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que los valores del archivo de configuracion
coincidan con el hardware que tiene instalado.

2) Asegurese de que la clave de configuracion se corresponda
con la combinacién de hardware y software que tiene instalada.
La forma de comprobar el archivo de configuracién se detalla
en el Manual de solucion de problemas.

3) Si ha sustituido recientemente la unidad de condensador,
asegurese de utilizar un cédigo de tipo correcto.

accionamiento principal, que el médulo de accionamiento no
esté conectado correctamente a tierra o que un ruido excesivo

interfiera con las senales de comunicacion.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que el cable de enlace de comunicacién que
une el ordenador de ejes a la unidad de accionamiento principal
esté bien conectado.

2) Compruebe que el médulo esté conectado correctamente a
tierra.

3) Compruebe si existen fuentes externas de ruido
electromagnético cerca del médulo de accionamiento.

39410, Aviso de comunicacion de unidad de
accionamiento

Descripcion
Se estan detectando muchos errores entre el ordenador de
ejes y la unidad de accionamiento arg del médulo de

accionamiento arg. (Numero de errores por unidad de tiempo)

Consecuencias
Si el numero de errores de comunicacion sigue aumentando,
existe el riesgo de que el controlador se vea forzado a

detenerse.

Causas probables
Puede existir ruido externo que interfiere con las sefales de

comunicacion.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que el cable de enlace de comunicacion que
une el ordenador de ejes a la unidad de accionamiento principal
esté bien conectado.

2) Compruebe que el médulo esté conectado correctamente a
tierra.

3) Compruebe si existen fuentes externas de ruido

electromagnético cerca del médulo de accionamiento.

39411, Demasiados errores de comunicaciones

Descripcion
Se han perdido cuatro o mas paquetes de comunicacion entre
el ordenador de ejes y la unidad de accionamiento arg del

moédulo de accionamiento arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables
Es posible que exista una interrupcion en el cable de enlace

de comunicacién que une el ordenador de ejes a la unidad de

Continua en la pagina siguiente

39412, Demasiadas actualizaciones de referencia
perdida

Descripcion
Se han detectado demasiados paquetes de comunicacion
perdidos en el caso del eje arg del médulo de accionamiento

arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

Es posible que exista una interrupcion en el cable de enlace
de comunicacién que une el ordenador de ejes a la unidad de
accionamiento principal, que el médulo de accionamiento no
esté conectado correctamente a tierra o que un ruido excesivo

interfiera con las senales de comunicacion.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que el cable de enlace de comunicacién que
une el ordenador de ejes a la unidad de accionamiento principal
esté bien conectado.

2) Compruebe que el médulo esté conectado correctamente a
tierra.

3) Compruebe si existen fuentes externas de ruido

electromagnético cerca del médulo de accionamiento.

39413, Software de accionamiento no
sincronizado

Descripcion

El software del ordenador de ejes del médulo de accionamiento
arg ha perdido su sincronizacion con el software de
accionamiento del eje arg. Se trata de un estado de software
inestable.
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Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Es posible que se produzcan cortes momentaneos en la

temporizacion del sistema.

Acciones recomendadas

1) Reinicie el controlador.

2) Si el problema no desaparece, péngase en contacto con su
representante local de ABB.

39414, Codigo de tipo de condensador
desconocido

Descripcion
El cédigo de tipo de la unidad de condensador arg del médulo
de accionamiento arg no se reconoce en el sistema.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

Es posible que se haya montado una unidad de condensador
de un tipo incorrecto o que la version del condensador utilizado
no se admita en el software.

Acciones recomendadas

1) Compruebe el tipo de la unidad de condensador que tiene
instalada. Sustitiyala si es de un tipo incorrecto.

2) Si el problema no desaparece, péngase en contacto con su
representante local de ABB.

39415, Pérdida de comunicacion con la unidad
de accionamiento

Descripcion
La comunicacion con la unidad de accionamiento nimero arg
del médulo de accionamiento arg se ha perdido.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

Es posible que exista una interrupcion en el cable de enlace
de comunicacién que une el ordenador de ejes a la unidad de
accionamiento principal, que el médulo de accionamiento no
esté conectado correctamente a tierra o que un ruido excesivo

interfiera con las sefales de comunicacion.

6.4 3x xXxx
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Acciones recomendadas

1) Compruebe que el cable de enlace de comunicacién que
une el ordenador de ejes a la unidad de accionamiento principal
esté bien conectado.

2) Compruebe que el médulo esté conectado correctamente a
tierra.

3) Compruebe si existen fuentes externas de ruido

electromagnético cerca del médulo de accionamiento.

39416, Sin respuesta de la unidad de
accionamiento

Descripcion
La unidad de accionamiento principal del médulo de

accionamiento arg no responde.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

Es posible que exista una interrupcién en el cable de enlace
de comunicacién que une el ordenador de ejes a la unidad de
accionamiento principal o que se haya producido un bloqueo

en el software.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que el cable de enlace de comunicacién que
une el ordenador de ejes a la unidad de accionamiento principal
esté bien conectado.

2) Reinicie el controlador.

3) Si el problema no desaparece, péngase en contacto con su

representante local de ABB.

39417, Imposible encontrar archivo de version
de softw. unidad accionam.

Descripcion

El sistema no puede encontrar en el disco un archivo correcto
de version de software de la unidad de accionamiento.

Es posible que el archivo haya sido borrado por error. Sin este
archivo no es posible comprobar si es necesario actualizar el

software de la unidad de accionamiento.

Acciones recomendadas

Pdngase en contacto con su representante local de ABB.

Continua en la pagina siguiente
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39418, Codigo de tipo de unidad de
accionamiento desconocido

Descripcion

El cédigo de tipo de la unidad de accionamiento arg del médulo
de accionamiento arg no se reconoce en el sistema. La unidad
de accionamiento instalada es de tipo arg pero el tipo

configurado es arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
La conexidn a la unidad de accionamiento puede ser incorrecta
o es posible que el hardware se encuentre en mal estado.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de las conexiones de los cables de la unidad de
accionamiento se encuentren en buen estado.

2) Asegurese de que la unidad de accionamiento sea de un
tipo admitido por este controlador.

3) Si ha sustituido recientemente la unidad, asegurese de utilizar
una unidad que tenga un cédigo de tipo correcto.

39419, Codigo de tipo de rectificador
desconocido

Descripcion

El codigo de tipo de la unidad de rectificacion arg del médulo
de accionamiento arg no se reconoce en el sistema. La unidad
de rectificacién instalada es de tipo arg pero el tipo configurado
es arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
La conexién a la unidad de accionamiento puede ser incorrecta

o es posible que el hardware se encuentre en mal estado.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que las conexiones de los cables de la unidad
de rectificacién sean correctas.

2) Asegurese de que la unidad de rectificaciéon sea de uno de
los tipos admitidos por este controlador.

3) Si ha sustituido la unidad de rectificacion recientemente,
asegurese de que ha utilizado una que tenga un cédigo de tipo

correcto.

Continua en la pagina siguiente

39420, Fallo de autocomprobacion de la unidad
de accionamiento

Descripcion
La unidad de accionamiento numero arg del médulo de

accionamiento arg ha detectado un fallo de hardware interno.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacion hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
El software de pruebas no funciona correctamente o existe una

averia en el hardware.

Acciones recomendadas
1) Realice un cierre y vuelva a iniciar el sistema.
2) Si el problema no desaparece, aisle la unidad de

accionamiento defectuosa y sustituyala.

39421, Fallo de prueba de configuracion de la
unidad de accionamiento

Descripcion
La unidad de accionamiento nimero arg del médulo de

accionamiento arg ha detectado un error interno.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
La conexidn a la unidad de accionamiento puede ser incorrecta

o es posible que se haya montado un hardware incorrecto.

Acciones recomendadas
1) Realice un cierre y vuelva a iniciar el sistema.
2) Si el problema no desaparece, aisle la unidad de

accionamiento defectuosa y sustituyala.

39422, Tiempo limite agotado en la supervision
de la unidad de accionamiento

Descripcion
El tiempo limite del temporizador de supervisién de la unidad
de accionamiento numero arg del médulo de accionamiento

arg ha caducado.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
La conexidn a la unidad de accionamiento puede ser incorrecta

o es posible que se haya montado un hardware incorrecto.
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También puede deberse a un error interno de la unidad de

accionamiento.

Acciones recomendadas
1) Realice un cierre y vuelva a iniciar el sistema.
2) Si el problema no desaparece, aisle la unidad de

accionamiento defectuosa y sustitiyala.

39423, Aviso interno de la unidad de
accionamiento

Descripcion
Aviso interno de medicion en la unidad de accionamiento

numero arg del médulo de accionamiento arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el

fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Es posible que exista algun problema con el cable de control,
la conexién del rectificador (barra de bus o cable) o el hardware

interno.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los cables de control y la conexion del
rectificador (la barra de bus o el cable) estén insertados de la
forma adecuada para esta unidad.

2) Reinicie el sistema.

39424, Error interno de la unidad de
accionamiento

Descripcion
Aviso interno de medicion en la unidad de accionamiento

ndmero arg del médulo de accionamiento arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

La conexién a la unidad de accionamiento puede ser incorrecta
o es posible que se haya montado un hardware incorrecto.
También puede deberse a una averia en el cable de control, la
conexion del rectificador (barra de bus o cable) o el hardware

interno.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que los cables de control y la conexién del
rectificador (barra de bus o cable) estén conectados
correctamente para esta unidad.

2) Cierre el sistema y reinicielo.

6.4 3x xXxx
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3) Si el problema no desaparece, aisle la unidad defectuosa y

sustitayala.

39425, Fallo de medicidon de la unidad de
accionamiento

Descripcion
Un circuito de medicién de intensidad de la unidad de
accionamiento niumero arg del médulo de accionamiento arg

y conectada al eje arg ha fallado.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Puede deberse a una conexidn de rectificador defectuosa o no

existente entre el rectificador y las unidades de accionamiento.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que la conexion de rectificador (barra de bus
o cable) sea correcta entre el rectificador y la unidad de
accionamiento.

2) Compruebe los LEDs de indicacion del rectificador y las
unidades de accionamiento. El significado de los LEDs se
describe en el Manual de solucién de problemas.

39426, Fallo interno del rectificador

Descripcion
El rectificador del enlace de comunicaciones arg conectado al

modulo de accionamiento arg ha detectado un fallo interno.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Puede deberse a una conexion de senal defectuosa o no
existente entre el rectificador y las unidades de accionamiento.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el cable de sefal esté conectado
correctamente entre el rectificador y la unidad de
accionamiento.

2) Compruebe los LEDs de indicacion del rectificador y las
unidades de accionamiento. El significado de los LEDs se
describe en el Manual de solucién de problemas.

Continua en la pagina siguiente

3HAC020738-005 Revision: P

223

© Copyright 2005-2013 ABB. Reservados todos los derechos.



6 Resolucion de problemas segun el registro de eventos

6.4 3x xxx

Continuacion

39427, Falta la comunicacion con el rectificador

Descripcion
La comunicacién con el rectificador del enlace de
comunicaciones de accionamiento arg del médulo de

accionamiento arg se ha perdido.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Puede deberse a una conexion de sefnal defectuosa o no

existente entre el rectificador y las unidades de accionamiento.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el cable de sefal esté conectado
correctamente entre el rectificador y la unidad de
accionamiento.

2) Cierre el sistema y reinicielo.

3) Si el problema no desaparece, aisle la unidad defectuosa y

sustitayala.

39428, Error de inicio de rectificador

Descripcion
El rectificador del enlace de comunicaciones de unidad arg
conectado al médulo de accionamiento arg ha detectado un

fallo de inicio.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Puede deberse a un error interno de la unidad de rectificacion.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el cable de seial esté conectado
correctamente entre el rectificador y la unidad de
accionamiento.

2) Cierre el sistema y reinicielo.

3) Si el problema no desaparece, aisle la unidad de rectificacion
defectuosa y sustituyala.

39431, Actualizacion de software de unidad de
accionamiento en curso

Descripcion

El software de la unidad de accionamiento del médulo de
accionamiento arg se esta actualizando.

Espere a que se complete la actualizacién. Esta operacion

tardara aproximadamente 3,5 minutos.

Continua en la pagina siguiente

NOTA: No apague la alimentacion ni reinicie el controlador

hasta que la descarga se haya completado.

Acciones recomendadas
Espere, por favor...

39432, Version de robot incompatible en unidad
de accionamiento

Descripcion

La version de arranque del médulo de accionamiento arg es
de la version arg, que no esta permitida. La ultima versién de
arranque permitida es la arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
La versién del médulo de arranque no es compatible con la

version del hardware.

Acciones recomendadas
1) Sustituya la unidad de accionamiento con una que utilice
una versién de arranque igual o posterior a la tltima versiéon

permitida.

39434, Fallo de inicio de la unidad de
accionamiento

Descripcion

La unidad de accionamiento del médulo de accionamiento arg
no se ha iniciado correctamente. Estado de arranque de unidad
de accionamiento = arg. Estado de unidad de accionamiento
dsp1 =arg

Consecuencias

No es posible utilizar el robot.

Causas probables

Existen varios errores que pueden provocar esta situacion.

Acciones recomendadas

1) Apague la alimentacion principal del modulo y vuelva a
encenderla. jRecuerde que un reinicio normal NO sera
suficiente!

2) Si el problema no desaparece, sustituya la unidad de

accionamiento.
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39435, Imposible encontrar la un. accionamiento
de un eje adicional

Descripcion
El sistema no puede detectar ninguna unidad de accionamiento
de eje adicional para el eje arg del médulo de accionamiento

arg.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS_FAIL.

Causas probables

Puede deberse a una de las causas siguientes:

1) Existe un eje adicional configurado pero no existe la unidad
de accionamiento en el médulo de accionamiento.

2) Existe una unidad de accionamiento externa pero el cable
no esta conectado a la posicién de conector Xarg de la unidad
de accionamiento principal.

3) Cable dafnado entre la unidad de accionamiento del eje

adicional y la unidad de accionamiento principal.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que el mddulo de accionamiento contenga un
numero suficiente de unidades de accionamiento de ejes
adicionales.

2) Compruebe que la clave de configuracion no defina mas
unidades de accionamiento externas de las que estan
conectadas al médulo de accionamiento.

3) Compruebe que el cable que une la unidad de accionamiento
del eje adicional y la unidad de accionamiento principal esté
bien insertado y en la posicién de conector correcta.

4) Si el cable existe y esta conectado correctamente, es posible
que esté dafado y deba sustituirlo.

39440, Circuito abierto en circuito de resistencia
de drenaje

Descripcion
La resistencia de drenaje conectada al rectificador del enlace
de accionamiento arg del médulo de accionamiento arg tiene

el circuito abierto.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Puede deberse a fallos en el cable de la resistencia de drenaje

o en la resistencia de drenaje.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el cable de la resistencia de drenaje esté
conectado correctamente a la unidad de rectificacion.

6.4 3x xXxx
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2) Asegurese de que el cable y la resistencia funcionen
correctamente. Para ello, mida sus respectivas resistencias.
Desconecte antes de la medicién.

3) Sustituya cualquier componente defectuoso.

39441, Cortocircuito en circuito de resistencia
de drenaje

Descripcion
La resistencia de drenaje conectada al rectificador del enlace
de accionamiento arg del médulo de accionamiento arg

presenta un cortocircuito.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Puede deberse a fallos en el cable de la resistencia de drenaje

o en la resistencia de drenaje.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el cable de la resistencia de drenaje esté
conectado correctamente a la unidad de rectificacion.

2) Asegurese de que el cable y la resistencia funcionen
correctamente. Para ello, mida sus respectivas resistencias.
Desconecte antes de la medicion.

3) Sustituya cualquier componente defectuoso.

39442, Resistencia de drenaje insuficiente

Descripcion
La resistencia de drenaje es insuficiente para el rectificador del
enlace de comunicacion de la unidad arg del médulo de

accionamiento arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Es posible que las resistencias de drenaje tengan una
resistencia nominal insuficiente o que una de las resistencias

de drenaje haya fallado, provocando un cortocircuito.

Acciones recomendadas

1) Compruebe las resistencias de drenaje para comprobar si
tienen una resistencia nominal correcta para esta configuracién
de médulo de accionamiento.

2) Compruebe que ninguna de las resistencias haya fallado.
La forma de comprobar el archivo de configuracién se detalla

en el Manual de solucion de problemas.

Continua en la pagina siguiente
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39443, Aviso de sobrecarga de resistencias de
drenaje

Descripcion

La potencia consumida por las resistencias de drenaje se
acerca al valor de sobrecarga para el rectificador del enlace de
comunicacion de la unidad arg del médulo de accionamiento

arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que el programa del usuario haga un uso excesivo
de la frenada brusca de los manipuladores, algo que es mas
probabile si el sistema contiene ejes adicionales.

Acciones recomendadas
1) Escriba de nuevo el programa del usuario para reducir la

utilizacion de la frenada brusca.

39444, Error de sobrecarga de resistencias de
drenaje

Descripcion
Las resistencias de drenaje han sido sobrecargadas para el
rectificador del enlace de comunicacién de la unidad arg del

modulo de accionamiento arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que el programa del usuario contenga un uso
excesivo de los frenos o una carga util excesiva en los
manipuladores. Esto es mas probable si el sistema contiene
ejes adicionales.

Acciones recomendadas
1) Escriba de nuevo el programa del usuario para reducir la

utilizacion de la frenada brusca.

39450, Alimentacion de la unidad de ventilador
en mal estado

Descripcion
La alimentacién de la unidad de ventilador del médulo de
accionamiento arg no esta dentro de sus limites de tension

permitidos.

Consecuencias

Continua en la pagina siguiente

Causas probables

Es posible que la unidad de alimentacién principal de los
ventiladores esté defectuosa o que la alimentacion
proporcionada a esta unidad de alimentacién no se encuentre
dentro de los limites de tensién permitidos.

Acciones recomendadas

1) Compruebe si el cable esta bien insertado.

2) Compruebe que todos los ventiladores funcionen
correctamente. 3) Compruebe la tensién de entrada de la unidad
de alimentacion principal de los ventiladores. Sustituya
cualquier unidad defectuosa.

39451, Fallo de unidad de ventilador

Descripcion
La unidad de ventilador del médulo de accionamiento arg ha

fallado.

Consecuencias

Causas probables

Es posible que la unidad de ventilador esté defectuosa, que se
haya producido una caida de alimentacién o que el cable de
alimentacién del ventilador no esté conectado correctamente.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el cable el ventilador esté conectado
correctamente.

2) Asegurese de que todos los ventiladores funcionan
correctamente y de que el flujo de aire no esté obstruido.

3) Mida la tension de salida de la unidad de alimentacién que
proporciona la alimentacion al ventilador. Sustituya cualquier

unidad defectuosa.

39452, Fallo de ventilador de refrigeracion del
ordenador de ejes

Descripcion
El ventilador de refrigeracion del computador de ejes en el
mdédulo de accionamiento arg ha fallado.

Acciones recomendadas
1) Compruebe que el cable del ventilador esté conectado
correctamente.

2) Sustituya la unidad de ventilador defectuosa.
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39453, Fallo de ventilador de refrigeracion del
transformador

Descripcion
El ventilador del transformador que alimenta al médulo de

accionamiento arg ha fallado.

Acciones recomendadas
Compruebe si el cable del ventilador esta conectado
correctamente.

2) Sustituya la unidad de ventilador defectuosa.

39460, Tension insuficiente en el rectificador

Descripcion
La tensidn del rectificador es insuficiente para el rectificador
del enlace de comunicacion de la unidad arg del médulo de

accionamiento arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

Es posible que la barra de bus del rectificador no esté
conectada correctamente o que la alimentacion trifasica se
haya interrumpido mientras el robot se encontraba en el estado
Motores ON. Es posible que el contactor principal también se
haya abierto mientras el robot se encuentra en el estado
Motores ON (interrumpiendo la cadena de seguridad). También
es posible que la alimentacion principal entrante sea

insuficiente.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que la barra de bus del rectificador esté
conectada correctamente.

2) Asegurese de que la alimentacion principal no se haya
interrumpido.

3) Asegurese de que la cadena de seguridad no se haya
interrumpido.

4) Asegurese de que la tension de salida de la fuente de
alimentacién del médulo de accionamiento se encuentre dentro
de los limites aceptables especificados en el Manual del

producto.

39461, Tensiodn excesiva en el rectificador

Descripcion
La tensidn del rectificador es excesiva para el rectificador del
enlace de comunicacién de la unidad arg del médulo de

accionamiento arg.
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Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que el programa del usuario haga un uso excesivo
de la frenada brusca de los manipuladores, algo que es mas
probabile si el sistema contiene ejes adicionales. También es

posible que las resistencias de freno estén defectuosas.

Acciones recomendadas

1) Compruebe las resistencias de drenaje para comprobar si
tienen una resistencia nominal correcta para esta configuracion
de médulo de accionamiento.

2) Compruebe que ninguna de las resistencias haya fallado.
3) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para

reducir la utilizacion de la frenada brusca.

39462, Tension de rectificador en nivel critico

Descripcion
La tension del rectificador se encuentra en un nivel critico para
el rectificador del enlace de comunicacion de la unidad arg del

moédulo de accionamiento arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que el programa del usuario haga un uso excesivo
de la frenada brusca de los manipuladores, algo que es mas
probable si el sistema contiene ejes adicionales. También es
posible que las resistencias de freno estén defectuosas.

Acciones recomendadas

1) Compruebe las resistencias de drenaje para comprobar si
tienen una resistencia nominal correcta para esta configuracion
de moédulo de accionamiento.

2) Compruebe que ninguna de las resistencias haya fallado.
3) Escriba de nuevo el programa del usuario para reducir la
utilizaciéon de frenadas bruscas.

39463, Aviso de cortocircuito en fase de motor

Descripcion

Se ha detectado un breve cortocircuito en el motor o el cable
del motor conectado al eje arg en el médulo de accionamiento
arg.

Consecuencias

Continua en la pagina siguiente
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Causas probables
Puede deberse a la presencia de polvo o restos metalicos en

los contactos o los devanados del motor.

Acciones recomendadas
No se requiere ninguna accion si el problema desaparece por

si solo.

39464, Cortocircuito en circuito de fase de motor

Descripcion
El motor o el cable de motor del eje arg del médulo de
accionamiento arg y la unidad de accionamiento nimero arg

es un cortocircuito.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

Puede deberse a un motor o un cable de motor en mal estado.
También puede estar causado por la existencia de
contaminacién en los contactores de los cables o a una averia

en los devanados del motor.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el cable del motor esté conectado
correctamente a la unidad de accionamiento.

2) Compruebe el cable y el motor midiendo sus respectivas
resistencias. Desconecte antes de la medicion.

3) Sustituya cualquier componente defectuoso.

39465, Aviso de intensidad de motor

Descripcion
La intensidad del motor es superior a la permitida para el eje
arg del médulo de accionamiento arg, unidad de accionamiento

nldmero arg, es excesiva.

Consecuencias

Causas probables
Es posible que la carga del motor sea excesiva o que el motor

se haya bloqueado (quiza a causa de una colision).

Acciones recomendadas

1) Compruebe que el robot no haya colisionado con ningun
elemento.

2) Si es posible, reduzca la velocidad del programa de usuario.
3) Si el eje es un eje adicional, compruebe que la carga del

motor no sea excesiva para la unidad de accionamiento.

Continua en la pagina siguiente

39466, Sobrecarga de intensidad del motor

Descripcion
La intensidad del motor del eje arg del médulo de accionamiento

arg, unidad de accionamiento nimero arg, es excesiva.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables
Es posible que la carga del motor sea excesiva o que el motor

se haya bloqueado (quiza a causa de una colisién).

Acciones recomendadas

1) Compruebe que el robot no haya colisionado.

2) Si es posible, reduzca la velocidad del programa de usuario.
3) Si el eje es un eje adicional, compruebe que la carga del

motor no sea excesiva para la unidad de accionamiento.

39467, Aviso de temperatura de unidad de
accionamiento

Descripcion

La temperatura ha aumentado por encima del nivel de aviso
en la unidad de accionamiento niumero arg del médulo de
accionamiento arg, que es el nivel anormal mas bajo de los

tres existentes.

Consecuencias

Causas probables

Es posible que la temperatura ambiente sea excesiva, que los
ventiladores de refrigeracion hayan fallado o que el programa
de usuario consuma mas intensidad de la que puede suministrar

el sistema de accionamiento.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los ventiladores estén funcionando y que
el flujo de aire no esté obstruido.

2) Compruebe que la temperatura ambiente no sobrepase el
limite nominal del armario.

3) Si el sistema contiene ejes externos, compruebe que los
motores no sean demasiado grandes para las unidades de
accionamiento.

4) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para

reducir las aceleraciones bruscas.
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39468, Alarma de temperatura de unidad de
accionamiento

Descripcion

La temperatura ha aumentado por encima del nivel de alarma
en la unidad de accionamiento nimero arg del médulo de
accionamiento arg, que es el segundo nivel anormal de los tres

existentes.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que la temperatura ambiente sea excesiva, que los
ventiladores de refrigeracion hayan fallado o que el programa
de usuario consuma mas intensidad de la que puede suministrar

el sistema de accionamiento.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los ventiladores estén funcionando y que
el flujo de aire no esté obstruido.

2) Compruebe que la temperatura ambiente no sobrepase el
limite nominal del armario.

3) Si el sistema contiene ejes externos, compruebe que los
motores no sean demasiado grandes para las unidades de
accionamiento.

4) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para

reducir las aceleraciones bruscas.

39469, Temperatura critica en la unidad de
accionamiento

Descripcion

La temperatura ha aumentado por encima del nivel critico en
la unidad de accionamiento numero arg del médulo de
accionamiento arg, que es el nivel anormal maximo de los tres

existentes.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que la temperatura ambiente sea excesiva, que los
ventiladores de refrigeracion hayan fallado o que el programa
de usuario consuma mas intensidad de la que puede suministrar
el sistema de accionamiento.

Acciones recomendadas
1) Compruebe que los ventiladores estén funcionando y que
el flujo de aire no esté obstruido.
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2) Compruebe que la temperatura ambiente no sobrepase el
limite nominal del armario.

3) Si el sistema contiene ejes externos, compruebe que los
motores no sean demasiado grandes para las unidades de
accionamiento.

4) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para

reducir las aceleraciones bruscas.

39470, Aviso de semiconductor de alimentacion

Descripcion

El semiconductor de alimentaciéon se acerca a la sobrecarga
en el eje arg de la unidad de accionamiento numero arg del
médulo de accionamiento arg

Consecuencias

Causas probables
Es posible que la carga del motor sea excesiva, que el motor
se haya bloqueado (quiza a causa de una colision) o que la

refrigeracion sea insuficiente.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que el robot no haya colisionado.

2) Compruebe que los ventiladores estén funcionando y que
el flujo de aire no esté obstruido.

3) Compruebe que la temperatura ambiente no sobrepase el
limite nominal del armario.

4) Si el sistema contiene ejes externos, compruebe que los
motores no sean demasiado grandes para las unidades de
accionamiento.

5) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para
reducir las aceleraciones bruscas.

39471, Error de sobrecarga de semiconductor
de alimentaciéon

Descripcion
El semiconductor de alimentacién se ha sobrecargado en el
eje arg de la unidad de accionamiento numero arg del médulo

de accionamiento arg

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables
Es posible que la carga del motor sea excesiva, que el motor
se haya bloqueado (quiza a causa de una colision) o que la

refrigeracion sea insuficiente.

Continua en la pagina siguiente
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Acciones recomendadas

1) Compruebe que el robot no haya colisionado.

2) Compruebe que los ventiladores estén funcionando y que
el flujo de aire no esté obstruido.

3) Compruebe que la temperatura ambiente no sobrepase el
limite nominal del armario.

4) Si el sistema contiene ejes externos, compruebe que los
motores no sean demasiado grandes para las unidades de
accionamiento.

5) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para

reducir las aceleraciones bruscas.

39472, Falta una fase de entrada de alimentacion

Descripcion
El rectificador conectado al enlace de comunicacion arg del

Drive Module arg detecta la pérdida de potencia en una fase.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Esto puede deberse a una caida de alimentacion real o a un
fallo de los contactores de Motors ON o sus cables o de otra
parte de la cadena trifasica del interior del armario. En raras
ocasiones, este fallo puede producirse en combinacién con
otros fallos, en cuyo caso los encontrara en el registro de

errores.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el interruptor principal esté cerrado y de
que exista tension principal. La ausencia de voltaje indica que
el problema esta en el conector del cable de alimentacion o la
red eléctrica de la planta.

2) Si la tensién es correcta, desconecte el cable de entrada de
alimentacién principal y mida la resistencia de las tres fases a
lo largo de todos los componentes de la cadena de alimentacién
trifasica. Empiece por el contactor mas cercano al rectificador
y retroceda hacia el interruptor de alimentacién principal. Los
contactores pueden cerrarse manualmente para realizar la
prueba. Consulte los diagramas eléctricos del armario.

3) Compruebe los LEDs de indicacién de la unidad de
rectificacion. El significado de los LEDs se describe en el
Manual de solucion de problemas.

4) Sila tension es correcta, compruebe otros mensajes de error
que se hayan producido al mismo tiempo para determinar la

causa.

Continua en la pagina siguiente

39473, Faltan todas las fases de entrada de
alimentacion

Descripcion
El rectificador conectado al enlace de comunicacion arg del
Drive Module arg detecta la pérdida de potencia en una o varias

fases.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacion hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Esto puede deberse a una caida de alimentacion real o a un
fallo de los contactores de Motors ON o sus cables o de otra
parte de la cadena trifasica del interior del armario. En raras
ocasiones, este fallo puede producirse en combinacién con
otros fallos, en cuyo caso los encontrara en el registro de

errores.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el interruptor principal esté cerrado y de
que exista tension principal. La ausencia de voltaje indica que
el problema esta en el conector del cable de alimentacion o la
red eléctrica de la planta.

2) Si la tensién es correcta, desconecte el cable de entrada de
alimentacion principal y mida la resistencia de las tres fases a
lo largo de todos los componentes de la cadena de alimentacion
trifasica. Empiece por el contactor mas cercano al rectificador
y retroceda hacia el interruptor de alimentacion principal. Los
contactores pueden cerrarse manualmente para realizar la
prueba. Consulte los diagramas eléctricos del armario.

3) Compruebe los LEDs de indicacién de la unidad de
rectificacién. El significado de los LEDs se describe en el
Manual de solucién de problemas.

4) Si la tension es correcta, compruebe otros mensajes de error
que se hayan producido al mismo tiempo para determinar la

causa.

39474, Aviso de intensidad de rectificador

Descripcion
El rectificador conectado al enlace de comunicaciones de
accionamiento arg del médulo de accionamiento arg esta cerca

de la sobrecarga.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacion hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.
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Causas probables
Es posible que la intensidad total del motor sea mayor que la

que puede suministrar el rectificador.

Acciones recomendadas
1) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para

reducir las aceleraciones bruscas.

39475, Error de intensidad de rectificador

Descripcion
El rectificador conectado al enlace de comunicaciones de
accionamiento arg del médulo de accionamiento arg ha

alcanzado el nivel de sobrecarga.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el

fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Es posible que la intensidad total del motor sea mayor que la

que puede suministrar el rectificador.

Acciones recomendadas
1) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para

reducir las aceleraciones bruscas.

39476, Aviso de temperatura de rectificador

Descripcion
La temperatura de la unidad de rectificacion conectada al enlace
de comunicaciones de accionamiento arg del médulo de

accionamiento arg se esta acercando a un nivel excesivo.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que los ventiladores de refrigeracién estén
defectuosos o que el flujo de aire esté obstruido. Es posible
que la temperatura ambiente sea excesiva o que el sistema
esté funcionando con una carga excesiva durante periodos

largos.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los ventiladores estén funcionando y que
el flujo de aire no esté obstruido.

2) Compruebe que la temperatura ambiente no sobrepase el
limite nominal del armario.

3) Si el sistema contiene ejes externos, compruebe que los
motores no sean demasiado grandes para las unidades de

accionamiento.

6.4 3x xXxx
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4) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para

reducir las aceleraciones bruscas.

39477, Error de temperatura de rectificador

Descripcion
La temperatura de la unidad de rectificacion conectada al enlace
de comunicaciones de accionamiento arg del mddulo de

accionamiento arg ha alcanzado un nivel excesivo.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que los ventiladores de refrigeracion estén
defectuosos o que el flujo de aire esté obstruido. Es posible
que la temperatura ambiente sea excesiva o que el sistema
esté funcionando con una carga excesiva durante periodos
largos.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que los ventiladores estén funcionando y que
el flujo de aire no esté obstruido.

2) Compruebe que la temperatura ambiente no sobrepase el
limite nominal del armario.

3) Si el sistema contiene ejes externos, compruebe que los
motores no sean demasiado grandes para las unidades de
accionamiento.

4) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para

reducir las aceleraciones bruscas.

39478, Error de temperatura de PTC de motor
interno

Descripcion
La temperatura de uno o varios motores del robot conectados

al moédulo de accionamiento arg ha alcanzado un nivel excesivo.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que el motor se haya bloqueado (quiza a causa de
una colision), que el motor se haya sobrecargado o que la
temperatura ambiente sea mayor que la temperatura nominal
del robot.

Acciones recomendadas
1) Compruebe que el robot no haya colisionado.
2) Compruebe que la temperatura ambiente no sobrepase el

limite nominal del robot.
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3) Espere a que el robot se enfrie y ejecute de nuevo el sistema.
Sustituya los motores dafiados por el calor excesivo.
4) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para

reducir las aceleraciones bruscas.

39479, Error de temperatura de PTC de motor
externo

Descripcion
Uno o varios motores de ejes adicionales conectados al médulo

de accionamiento arg han alcanzado un nivel excesivo.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que el motor se haya bloqueado (quiza a causa de
una colision), que el motor se haya sobrecargado o que la
temperatura ambiente sea mayor que la temperatura nominal

del robot.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que el eje adicional no haya colisionado.

2) Compruebe que la temperatura ambiente no sobrepase el
limite nominal.

3) Espere a que el motor se enfrie y ejecute de nuevo el
sistema. Sustituya los motores dafiados por el calor excesivo.
4) Si es posible, escriba de nuevo el programa del usuario para

reducir las aceleraciones bruscas.

39482, Tension de alimentacion excesiva

Descripcion
La tensién de alimentacion detectada en el médulo de

accionamiento arg es excesiva.

Consecuencias

No es posible utilizar el robot.

Causas probables
Es posible que el transformador de alimentacion no esté
cableado correctamente o que la tensién de la alimentacién

externa sea excesiva.

Acciones recomendadas

1) Mida la tensién de alimentacion entrante en el contactor
principal del médulo de accionamiento. Asegurese de que se
encuentre dentro del rango especificado para este médulo.
2) Compruebe el cableado del transformador de alimentacion

de la forma detallada en el Manual de producto del robot.

Continua en la pagina siguiente

39483, Cortocircuito de rectificador

Descripcion
Se ha detectado un cortocircuito en el rectificador del médulo
de accionamiento arg.

Consecuencias
No es posible utilizar el robot.

Causas probables
Es posible que la barra de bus del rectificador esté mal
conectada o que sus superficies de contacto estén

contaminadas, lo que provoca un cortocircuito.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que todas las barras de bus del rectificador estén
conectadas correctamente.

2) Compruebe que todos los contactos estén limpios de

cualquier contaminacion.

39484, Cadena de funcionamiento abierta en
estado Motores ON

Descripcion
La cadena de funcionamiento arg esta abierta cuando el sistema
se encuentra en el estado Motores ON. El problema se produjo

en el sistema de accionamiento arg.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS_HALT.

Causas probables

1) Los cables y las conexiones del sistema de seguridad estan
desconectados o dafados.

2) El contactor de esta cadena de funcionamiento del médulo
de accionamiento puede estar pegado por un problema
mecanico en el propio contactor.

3) El contactor auxiliar del contactor puede presentar un
comportamiento galvanico incorrecto, o bien el cable que va

al sistema de seguridad puede estar defectuoso.

Acciones recomendadas
1) Compruebe si hay algun contactor de motor adherido.
2) Sustituya el contactor de motor defectuoso.

39485, Cadena de funcionamiento cerrada en
estado Motores OFF

Descripcion

La cadena de funcionamiento arg esta abierta cuando el sistema
se encuentra en el estado Motores ON. El problema se produjo
en el sistema de accionamiento arg.
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Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS_HALT.

Causas probables

1) El contactor de esta cadena de funcionamiento en el Drive
Module ha sido cerrado manualmente.

2) El contactor ha quedado soldado en la posicién cerrada.

Acciones recomendadas

1) Si el contactor no se abre y permanece en la posicion
cerrada, apague el sistema y sustituya el contactor.

2) Si el contactor ha sido cerrado manualmente, tome este

mensaje s6lo como un aviso.

39486, Rectificador no conectado

Descripcion
La conexion de rectificador al eje utilizado para el accionamiento
arg en el moédulo de accionamiento arg, nimero de unidad de

accionamiento arg falta o no esta conectado correctamente.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYS_HALT.

Causas probables

1) La barra de bus de rectificador no se encuentra o no esta
bien conectada.

2) Si la barra de bus esta conectada correctamente, es posible

que la unidad que informa del error presente un fallo.

Acciones recomendadas
1) Compruebe que la barra de bus de rectificador esté
conectada correctamente a todas las unidades de

accionamiento.

39500, Aviso de tension logica a una unidad de
accionamiento

Descripcion

La alimentacion de 24 V de la fuente de alimentacion del médulo
de accionamiento a la unidad de accionamiento principal del
modulo de accionamiento arg esta fuera de rango.

Consecuencias

Causas probables
Es posible que la alimentacion de 24 V de la fuente de

alimentacion del modulo de accionamiento esté fuera de rango.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el cable de alimentacién que va de la
fuente de alimentacién del médulo de accionamiento a la unidad

de accionamiento principal esté conectado correctamente.

6.4 3x xXxx
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2) Compruebe si el LED de la unidad de alimentacion presenta
el color rojo. El significado completo de todas las indicaciones
de LED se describe en el Manual de solucion de problemas del
IRCS.

39501, Error de tensién loégica a una unidad de
accionamiento

Descripcion
La alimentacién de 24 V a la unidad de accionamiento principal

del médulo de accionamiento arg esta fuera de rango.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Es posible que la alimentacion de 24 V de la unidad de
alimentacién esté fuera de rango.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el cable de alimentacién que va de la
unidad de alimentacion a la unidad de accionamiento principal
esté conectado correctamente.

2) Compruebe si el LED de la unidad de alimentacion presenta
el color rojo. El significado completo de todas las indicaciones
de LED se describe en el Manual de solucién de problemas del
IRCS.

39502, Error de tension de légica a un rectificador

Descripcion
La alimentacion de 24 V al rectificador del moédulo de

accionamiento arg esta fuera de rango.

Consecuencias

Causas probables

Es posible que el cable que va de la unidad de alimentacion al
rectificador esté mal conectado o que la tensién de la
alimentacién suministrada a la unidad de accionamiento esté

fuera de rango.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que el cable de alimentacion que va de la unidad
de alimentacion a la unidad de rectificador esté conectado
correctamente.

2) Compruebe la tension de 24 V del cable de alimentacion que

va a la unidad de accionamiento.
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39503, Temperatura excesiva en la fuente de
alimentacion

Descripcion
La temperatura de la fuente de alimentacién del médulo de

accionamiento arg ha alcanzado un nivel critico.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables
Es posible que la unidad de ventilador esté defectuosa, que el
flujo de aire de refrigeracion esté obstruido o que la temperatura

ambiente sea excesiva.

Acciones recomendadas

1) iNOTA! No intente reiniciar el controlador durante
aproximadamente diez minutos y espere a que se enfrie.

2) Asegurese de que los ventiladores estén funcionando y de
que el flujo de aire no esté obstruido.

3) Asegurese de que la temperatura ambiente no sobrepase el
limite nominal del médulo de accionamiento.

4) Asegurese de que los conectores de alimentacion estén
conectados correctamente al ordenador de ejes.

39504, Sobrecarga en alimentacion a los frenos

Descripcion
El circuito de alimentacion de frenos del moédulo de
accionamiento arg consume demasiada intensidad.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYS HALT.

Causas probables

Es posible que el cable de alimentacién de frenos esté
defectuoso (que presente un cortocircuito) o que se estén
utilizando motores de ejes adicionales dotados de frenos que
consumen demasiada potencia. El fallo también puede
producirse si el cable de la unidad de alimentacion no esta

conectado correctamente al médulo de accionamiento.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el cable de alimentacion esté conectado
correctamente al médulo de accionamiento.

2) Compruebe el cable de alimentacion de los frenos para
detectar posibles cortocircuitos.

3) Asegurese de que la intensidad total consumida por los
motores de los ejes adicionales no sobrepase las

especificaciones del médulo de accionamiento.

Continua en la pagina siguiente

4) Asegurese de que los conectores de alimentacion estén
conectados correctamente al ordenador de ejes.

5) Asegurese de que la tension BRAKE de 24 V se encuentre
dentro de los limites especificados. Consulte el diagrama de
circuitos del Manual de producto del IRC5.

39505, Pérdida de tension de alimentacién a la
unidad de alimentacién

Descripcion
Falta la tensién de alimentacion suministrada a la unidad de

alimentacién del médulo de accionamiento arg.

Consecuencias
No podra realizar ninguna operacién hasta haber corregido el
fallo. El sistema pasa al estado SYSFAIL.

Causas probables

Es posible que el interruptor de alimentacién principal del
mddulo de accionamiento esté apagado. Es posible que el
cable de alimentacion entrante esté defectuoso (que esté roto)
o que el interruptor de la fuente de alimentacién haya saltado.
El fallo también puede producirse si el conector de la unidad
de alimentacion no esta conectado correctamente al ordenador

de ejes.

Acciones recomendadas

1) Compruebe que el interruptor de alimentacion principal del
maédulo de accionamiento esté encendido y reinicie el sistema.
2) Compruebe que el conector de la unidad de alimentacién
estén conectado correctamente al ordenador de ejes.

3) Mida la tensidn en el contactor de alimentacién para
asegurarse de que exista alimentacion.

4) Compruebe que los fusibles de alimentacion e interruptores
del médulo de accionamiento no hayan saltado.

39520, Comunicacion perdida con el modulo de
accionamiento

Descripcion
El ordenador principal ha perdido el contacto con el médulo de

accionamiento arg.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT. No podra realizar ninguna

operacion hasta haber corregido el fallo.

Causas probables
Puede deberse a que hay un cable roto o un conector mal
conectado, o bien a que existan niveles elevados de

interferencias en el cable.
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Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el cable que une el médulo de control al
modulo de accionamiento no esté danado y de que los dos
conectores estén conectados correctamente.

2) Asegurese de que no se produzca una emisién de niveles
extremos de interferencia electromagnética cerca de los cables

del robot.

39521, Aviso de comunicacion de modulo de
accionamiento

Descripcion

Se ha detectado un numero elevado de errores de comunicacion
en el enlace de Ethernet al médulo de accionamiento arg.
Puede deberse a la interferencia de fuentes de ruido externas
con el cable.

Acciones recomendadas
Compruebe que no haya fuentes de interferencias
electromagnéticas en funcionamiento cerca del cable, el médulo

de accionamiento o el médulo de ordenador.

39522, Ordenador de ejes no encontrado

Descripcion
El ordenador de ejes del médulo de accionamiento arg no esta

conectado al ordenador principal.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSFAIL. No podra realizar ninguna

operacion hasta haber corregido el fallo.

Causas probables
Puede deberse a que hay un cable roto o conectores mal

conectados, o bien a una caida de la alimentacion eléctrica.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el interruptor principal del médulo de
accionamiento arg esté encendido.

2) Asegurese de que el cable que une el médulo de control al
mddulo de accionamiento no esté dafiado y de que los dos
conectores estén conectados correctamente.

3) Asegurese de que el cable esté conectado al conector AXC
correcto de la tarjeta de comunicacion de robot de la unidad
de ordenadores principal o de la tarjeta Ethernet (si tiene
instalada la opcion MultiMove).

4) Reinicie el sistema.

5) Asegurese de que la unidad de alimentacién del médulo de
accionamiento arg funcione correctamente.

6.4 3x xXxx
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39523, Conectado un ordenador de ejes no
utilizado

Descripcion
El ordenador de ejes del mddulo de accionamiento arg esta
conectado al ordenador principal pero no se esta utilizando.

Causas probables
Puede deberse a un problema de configuracion.

Acciones recomendadas
1. Desconecte el ordenador de ejes no utilizado o configure el
sistema para que utilice el ordenador de ejes.

2. Reinicie el sistema.

39524, Tiempo limite agotado en comando
enviado a modulo de accionamiento

Descripcion
El médulo de accionamiento arg no responde al comando arg.

El sistema ha detenido el programa por motivos de seguridad.

Acciones recomendadas

1. Compruebe que el médulo de accionamiento esté encendido.
2. Compruebe el cable que une el ordenador principal al
ordenador de ejes.

3. Reinicie el sistema.

39525, Error de arranque del modulo de
accionamiento

Descripcion
El sistema no ha podido completar la fase de inicializacion del

médulo de accionamiento arg.

Consecuencias

El sistema pasa al estado de fallo del sistema.

Causas probables
El sistema no ha podido completar la fase de inicializacion del

modulo de accionamiento.

Acciones recomendadas

1) Pruebe de nuevo reiniciando el sistema con el interruptor
de alimentacién principal.

2) Compruebe si existen otros mensajes en el registro de
eventos de hardware.

39530, Ordenador de ejes sin comunicacion con
el sistema de seguridad

Descripcion
Se ha perdido la comunicacion entre el ordenador de ejes y el
sistema de seguridad del médulo de accionamiento arg.
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Consecuencias

El sistema pasa al estado SYSFAIL.

Causas probables

Esto puede deberse a defectos en el cable de comunicacion o
en la conexién entre el ordenador de ejes y el sistema de
seguridad. También puede deberse a la existencia de
interferencias graves o a que el sistema de seguridad se haya

quedado sin alimentacion.

Acciones recomendadas

1) Compruebe si el cable que une el ordenador de ejes al
sistema de seguridad esta intacto y bien conectado.

2) Compruebe la alimentacion conectada al sistema de
seguridad.

3) Asegurese de que no se produzca una emision de niveles
extremos de interferencia electromagnética cerca de los cables

del robot.

39531, Prueba de cortes momentaneos en la
cadena de funcionamiento no realizada

Descripcion

El test de la cadena de funcionamiento no ha sido realizada.
El problema fue detectado por el sistema de seguridad
conectado al ordenador de ejes del médulo de accionamiento

arg.

Consecuencias
El sistema pasa al estado SYSHALT.

Causas probables

Puede deberse a errores internos.

Acciones recomendadas
Pdngase en contacto con su oficina de asistencia local de ABB.

236

3HAC020738-005 Revisién: P

© Copyright 2005-2013 ABB. Reservados todos los derechos.



6 Resolucion de problemas segun el registro de eventos

6.5 4x xxx

40001, Error de argumento

Descripcion
El argumento opcional arg ha sido utilizado mas de una vez en

una misma llamada a una rutina.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el parametro opcional no se utilice mas

de una vez en la misma llamada a una rutina.

40002, Error de argumento

Descripcion
El argumento arg ha sido especificado para mas de un
parametro.

Acciones recomendadas

La lista de parametros de la que se selecciona el parametro
contiene parametros excluyentes entre si.

1) Asegurese de que el argumento se utilice para un solo
parametro.

40003, Error de argumento

Descripcion
Se esperaba un argumento para el parametro obligatorio arg

pero se ha encontrado el argumento opcional arg.

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que todos los argumentos se especifiquen en
el mismo orden que los parametros de la rutina a la que desea
llamar.

40004, Error de argumento

Descripcion
El argumento de un parametro REF arg no es una referencia
a un dato.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el argumento sea una referencia a un dato

0 un parametro.

40005, Error de argumento

Descripcion
El argumento para el parametro INOUT arg no es una referencia

variable ni persistente, o es de sélo lectura.

6.5 4x xxx

Acciones recomendadas

1) Asegurese de que el argumento sea una referencia a una
variable, una variable persistente, un parametro variable o un
parametro persistente y de que NO sea de sélo lectura.

2) Asegurese también de que el argumento NO esté escrito

entre paréntesis ().

40006, Error de argumento

Descripcion

El parametro arg no tiene un valor de argumento opcional.

Acciones recomendadas

Los unicos parametros que pueden especificarse por nombre
son los parametros "switch". Todos los demas deben tener un
valor asignado.

1) Asegurese de que el parametro tenga un valor.

40007, Error de argumento

Descripcion
El argumento opcional arg no se encuentra en la posicién
correcta en la lista de argumentos.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que todos los argumentos se especifiquen en
el mismo orden que los parametros de la rutina a la que desea

llamar.

40008, Error de argumento

Descripcion

Falta una referencia al pardmetro opcional arg.

Acciones recomendadas

Cada parametro opcional debe tener un argumento de
referencia, especificado con el caracter inicial de barra invertida
(\).

1) Cambie el argumento obligatorio a un argumento opcional.

40009, Error de argumento

Descripcion
Falta una referencia al parametro opcional arg en un argumento

condicional.

Acciones recomendadas
Cada valor condicional de un parametro opcional debe hacer
referencia a un parametro opcional de la rutina desde la que

se llama.
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1) Cambie el valor condicional.

40010, Error de argumento

Descripcion
Falta una referencia al parametro opcional arg en un argumento
opcional.

Acciones recomendadas

Cada parametro obligatorio debe tener un argumento de
referencia, especificado con el caracter inicial de barra invertida
(\)-

1) Cambie el argumento opcional a un argumento obligatorio.

40011, Error de argumento

Descripcion
El argumento obligatorio arg no se encuentra en la posicion

correcta en la lista de argumentos.

Acciones recomendadas
Asegurese de que todos los argumentos se especifiquen en el
mismo orden que los parametros de la rutina a la que desea

llamar.

40012, Error de argumento

Descripcion
El argumento "switch" arg tiene un valor.
Causas probables

No es posible asignar un valor a un argumento que corresponde

a un parametro "switch".

Acciones recomendadas

1) Elimine el valor.

40013, Error de argumento

Descripcion
La llamada a la rutina arg tiene un nimero insuficiente de
argumentos.

Acciones recomendadas

Las llamadas a rutinas deben suministrar los valores de todos
los parametros obligatorios de la rutina a la que se llama. La
lista de argumentos debe tener tantos argumentos como
parametros tenga la lista de parametros.

1) Ahada mas argumentos para que coincidan con la lista de

parametros.

Continua en la pagina siguiente

40014, Error de argumento

Descripcion
La llamada a la rutina arg tiene demasiados argumentos.

Acciones recomendadas

No es necesario suministrar ningun argumento ademas de los
definidos por la lista de parametros de la rutina a la que se
desea llamar. La lista de argumentos debe tener tantos
argumentos como parametros tenga la lista de parametros.
1) Elimine los argumentos innecesarios de la lista de

argumentos.

40015, Error de declaracion de dato

Descripcion
El numero de dimensiones de la matriz es arg, pero sélo puede
ser1,206 3.

Acciones recomendadas

1) Cambie la expresién de dimension.

40016, Error de declaracion de dato

Descripcion

Demasiadas dimensiones en la definicion de la matriz.

Acciones recomendadas

Las matrices pueden tener un maximo de 3 dimensiones.
Modifique el programa de forma que no necesite

mas de 3 dimensiones.

40017, Error de tipo

Descripcion

El dato indexado arg, arg no es una matriz.

Acciones recomendadas

Sélo los datos que hayan sido declarados como matriz pueden
ser indexados.

1) Elimine el indice o los indices.

2) Declare el dato como una matriz.

40018, Error de tipo

Descripcion
El dato arg, arg no es un registro.

Acciones recomendadas

Los componentes sélo estan disponibles para los datos de
registro.

1) Compruebe el tipo y el nombre del dato al que se hace

referencia.
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40019, Error de limite

Descripcion

Tarea arg: Error al crear la variable persistente arg.

Se ha producido un error cuando se iba a insertar la variable
persistente en la

base de datos.

Ref. de programa. arg

Consecuencias
La variable persistente creada no puede ser usada en un
programa de RAPID.

Causas probables
La memoria de programas esta llena o fragmentada.

Acciones recomendadas

Compruebe si seria posible dividir las estructuras de datos
grandes en bloques mas pequenos.

El uso de médulos instalados puede ahorrar memoria de

programas.

40020, Error de declaracion de dato

Descripcion

La expresion arg no es una expresion constante.

Acciones recomendadas

Las expresiones situadas dentro de declaraciones de datos
deben ser expresiones constantes.

1) Asegurese de que ninguna expresion contenga referencias

a variables o variables persistentes, ni llamadas a funciones.

40021, Error de instruccion

Descripcion
Falta una expresion en la instruccion RETURN.
Causas probables

La instruccion RETURN de una funcién debe especificar un

valor de funcién para su retorno.

Acciones recomendadas
1) Ahada una expresion de valor.

40022, Error de tipo

Descripcion
Combinacién ilegal de tipos de operandos arg y arg para el

"

operador

6.5 4x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas
Las combinaciones permitidas de tipos de operandos son:

pos"y

"k "o "k "on

num", "num"*"pos",

"En "o "En

"num pos"*"num", "pos
"orient"*"orient".

1) Compruebe los tipos de los operandos.

40023, Error de instruccion

Descripcion

Imposible transferir el control a otra lista de instrucciones.

Acciones recomendadas

Imposible saltar dentro de una instruccion de flujo de programa.
1) Asegurese de que la etiqueta esté situada en la misma lista
de instrucciones que la instruccién GOTO, en el mismo nivel

0 en un nivel exterior.

40024, Error de tipo

Descripcion
Tipo no valido arg en operando izquierdo del operador '+' 0 '-'

binario.

Acciones recomendadas
Los tipos de operandos permitidos para el operador "+" binario

son "num", "pos" y "string", y "num" y "pos" en el caso del
operador "-" binario.

1) Compruebe los tipos de los operandos.

40025, Error de tipo

Descripcion

Tipo no valido arg en el operando del operador '+' o '-' unario.
Acciones recomendadas

Los tipos de operandos permitidos para el operador "+" unario
son "num" y "pos".

1) Compruebe los tipos de los operandos.

40026, Error de tipo

Descripcion
Tipo no valido arg en operando derecho del operador '+' o '-'

binario.

Acciones recomendadas

Los tipos de operandos permitidos para el operador "+" binario

son "num", "pos" y "string", y "num" y "pos" en el caso del
operador "-" binario.

1) Compruebe los tipos de los operandos.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

40027, Error de tipo

Descripcion

Tipo no valido arg en el operando izquierdo del operador '/',
'DIV' 0 'MOD".

Acciones recomendadas

El tipo de operando permitido para los operadores "/", "DIV" o
"MOD" es "num".

1) Compruebe los tipos de los operandos.

40028, Error de tipo

Descripcion

Tipo no valido arg en el operando derecho del operador /', 'DIV'
o 'MOD".

Acciones recomendadas

El tipo de operando permitido para los operadores "/", "DIV" o
"MOD" es "num".

1) Compruebe los tipos de los operandos.

40029, Error de tipo

Descripcion
Tipo no valido arg en el operando izquierdo del operador '<',

'<=",'>' 0 '>=".

Acciones recomendadas
El tipo de operando permitido para los operadores "<", "<=",

>" 0 ">="es "num".

1) Compruebe los tipos de los operandos.

40030, Error de tipo

Descripcion
Tipo no valido arg en el operando derecho del operador '<',

<=, ">"'0">="

Acciones recomendadas
El tipo de operando permitido para los operadores "<", "<=",

>" 0 ">="es "num".

1) Compruebe los tipos de los operandos.

40031, Error de tipo

Descripcion
Tipo no valido arg en operando izquierdo del operador "'.

Acciones recomendadas

"k

Los tipos de operandos permitidos para el operador "*" son

"num"”, "pos" u "orient".

1) Compruebe los tipos de los operandos.

Continua en la pagina siguiente

40032, Error de tipo

Descripcion
Tipo no valido arg en operando derecho del operador "'.

Acciones recomendadas

"En

Los tipos de operandos permitidos para el operador "*" son

"num", "pos" u "orient".

1) Compruebe los tipos de los operandos.

40033, Error de tipo

Descripcion
Tipo no valido arg en operando del operador 'NOT".
Acciones recomendadas

El tipo de operando permitido para el operador "NOT" es "bool".
1) Compruebe los tipos de los operandos.

40034, Error de tipo

Descripcion

Tipo no valido arg en el operando izquierdo del operador 'OR’,
'XOR' o 'AND'.

Acciones recomendadas

El tipo de operando permitido para los operadores "OR", "XOR"
o "AND" es "bool".

1) Compruebe los tipos de los operandos.

40035, Error de tipo

Descripcion

Tipo no valido arg en el operando derecho del operador 'OR’,
'XOR' 0 'AND'.

Acciones recomendadas

El tipo de operando permitido para los operadores "OR", "XOR"
o "AND" es "bool".

1) Compruebe los tipos de los operandos.

40036, Error de tipo

Descripcion
Numero incorrecto de indices en la lista de indices de la matriz

arg con arg dimension o dimensiones.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el nimero de indices de la lista de indices
coincida con el nimero de dimensiones de la matriz de datos

indexada.
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Continuacion

40037, Error de declaracion de dato

Descripcion

LOCAL no valido en una declaracién de constante de rutina
Acciones recomendadas

Sélo las declaraciones de datos de programa pueden tener el
atributo LOCAL. Elimine el atributo LOCAL o traslade la
declaracién a una posicidon que quede fuera de la rutina.

40038, Error de declaracion de dato

Descripcion

LOCAL no valido en una declaracion de variable de rutina
Acciones recomendadas

Soélo las declaraciones de datos de programa pueden tener el

atributo LOCAL. Elimine el atributo LOCAL o traslade la
declaracién a una posicién que quede fuera de la rutina.

40039, Error de nombre

Descripcion
Nombre de constante arg ambiguo

Acciones recomendadas

Los datos de rutina deben tener nombres exclusivos dentro de
la rutina. Los datos de programa deben tener nombres
exclusivos dentro del médulo. Cambie el nombre del dato o

cambie el nombre que ha causado el problema.

40040, Error de nombre

Descripcion
Nombre de constante global arg ambiguo

Acciones recomendadas

Los datos globales deben tener nombres exclusivos dentro de
todos los tipos, datos, rutinas y médulos globales de todo el
programa. Cambie el nombre del dato o cambie el nombre que
ha causado el problema.

40041, Error de nombre

Descripcion

Nombre de persistente global arg ambiguo

Acciones recomendadas

Los datos globales deben tener nombres exclusivos dentro de
todos los tipos, datos, rutinas y médulos globales de todo el
programa. Cambie el nombre del dato o cambie el nombre que

ha causado el problema.

40042, Error de nombre

Descripcion
Nombre de rutina global arg ambiguo

Acciones recomendadas

Las rutinas globales deben tener nombres exclusivos dentro
de todos los tipos, datos, rutinas y moédulos globales de todo
el programa. Cambie el nombre de la rutina o cambie el nombre
que ha causado el problema.

40043, Error de nombre

Descripcion

Nombre de variable global arg ambiguo

Acciones recomendadas

Los datos globales deben tener nombres exclusivos dentro de
todos los tipos, datos, rutinas y médulos globales de todo el
programa. Cambie el nombre del dato o cambie el nombre que

ha causado el problema.

40044, Error de nombre

Descripcion
Nombre de etiqueta arg ambiguo

Acciones recomendadas
Las etiquetas deben tener nombres exclusivos dentro de la
rutina. Cambie el nombre de la etiqueta o cambie el nombre

que ha causado el problema.

40045, Error de nombre

Descripcion

Nombre de médulo arg ambiguo

Acciones recomendadas

Los médulos deben tener nombres exclusivos dentro de todos
los tipos, datos, rutinas y médulos globales de todo el
programa. Cambie el nombre del médulo o cambie el nombre

que ha causado el problema.

40046, Error de nombre

Descripcion

Nombre de parametro arg ambiguo

Acciones recomendadas

Los parametros deben tener nombres exclusivos dentro de la

rutina. Cambie el nombre del parametro o cambie el nombre

que ha causado el problema.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

40047, Error de nombre

Descripcion
Nombre de variable persistente arg ambiguo

Acciones recomendadas

Los datos de programa deben tener nombres exclusivos dentro
del médulo. Cambie el nombre del dato o cambie el nombre
que ha causado el problema.

40052, Error de instruccion

Descripcion
RETURN con expresién solo permitido en funciones

Acciones recomendadas

En los procedimientos o las rutinas TRAP, la instruccion
RETURN no debe especificar ninguna expresion de valor de
retorno. Elimine la expresion.

40048, Error de nombre

Descripcion

Nombre de rutina arg ambiguo

Acciones recomendadas

Las rutinas deben tener nombres exclusivos dentro del médulo.
Cambie el nombre de la rutina o cambie el nombre que ha
causado el problema.

40054, Error de tipo

Descripcion
Dimensiones diferentes del tipo de matriz (arg) y el agregado

(arg)

Acciones recomendadas
Asegurese de que el numero de expresiones del agregado sea
igual a la dimensién de la matriz de datos.

40049, Error de nombre

Descripcion
Nombre de variable arg ambiguo

Acciones recomendadas

Los datos de rutina deben tener nombres exclusivos dentro de
la rutina. Los datos de programa deben tener nombres
exclusivos dentro del médulo. Cambie el nombre del dato o

cambie el nombre que ha causado el problema.

40050, Error de tipo

Descripcion

Tipos de operandos arg y arg distintos para el operador '+' o
"-' binario

Acciones recomendadas

Los dos operandos de los operadores '+'y '-' deben ser del
mismo tipo. Compruebe los tipos de los operandos.

40051, Error de tipo

Descripcion
Tipos de operandos arg y arg distintos para el operador '=' o

<>

Acciones recomendadas
Los dos operandos de los operadores '='y '<>' deben ser del

mismo tipo. Compruebe los tipos de los operandos.

Continua en la pagina siguiente

40055, Error de tipo

Descripcion
El tipo del objetivo de asignacién arg no es un valor ni un

semivalor

Acciones recomendadas

El tipo del dato al que se desea asignar un valor debe ser un
valor o un semivalor. Los datos sin valor sélo pueden ser
definidos por instrucciones o funciones predefinidas y

especificas del tipo especial.

40056, Error de tipo

Descripcion
El tipo arg del operando izquierdo del operador '=' 0 '<>' no es

un valor ni un semivalor

Acciones recomendadas

Los operadores '='y '<>' sélo pueden aplicarse a expresiones
que sean un valor o un semivalor. Si necesita hacer
comparaciones, necesitara funciones predefinidas especificas

del tipo especial.

40057, Error de tipo

Descripcion
El tipo arg del operando derecho del operador '=' 0 '<>' no es

un valor ni un semivalor

Acciones recomendadas
Los operadores '='y '<>' s6lo pueden aplicarse a expresiones

que sean un valor o un semivalor. Si necesita hacer
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comparaciones, necesitara funciones predefinidas especificas

del tipo especial.

40058, Error de tipo

Descripcion
El tipo de la expresion TEST arg no es un valor ni un semivalor

Acciones recomendadas
La instrucciéon TEST sélo puede aplicarse a una expresion de
valor o de semivalor. Si necesita hacer comparaciones,

necesitara funciones predefinidas especificas del tipo especial.

40059, Error de declaracion de dato

Descripcion
No se permite usar un marcador de sustitucion en lugar de una

expresion de valor al definir una constante con nombre

Acciones recomendadas
Complete la declaracion del dato o cambie el nombre del dato

a un marcador de sustitucion.

40060, Error de declaracion de dato

Descripcion
No se permite usar un marcador de sustitucion en lugar de una
dimension de matriz al definir una constante o una variable con

nombre

Acciones recomendadas
Complete la declaracion del dato o cambie el nombre del dato

a un marcador de sustitucion.

40061, Error de declaracion de rutina

Descripcion
No se permite usar un marcador de sustitucién en lugar de las
dimensiones de una matriz de parametro al definir una rutina

con nombre

Acciones recomendadas
Complete la declaracién del parametro o cambie el nombre de

la rutina a un marcador de sustitucion.

40062, Error de nombre

Descripcion
No se permite usar un marcador de sustitucién en lugar del

nombre de un parametro al definir una rutina con nombre

Acciones recomendadas
Complete la declaracion de la rutina o cambie el nombre de la

rutina a un marcador de sustitucion.

6.5 4x xxx

Continuacion

40063, Error de declaracion de dato

Descripcion
No se permite usar un marcador de sustitucién en lugar de una
expresion de valor inicial al definir una variable persistente con

nombre

Acciones recomendadas
Complete la declaracién del dato o cambie el nombre del dato

a un marcador de sustitucion.

40064, Error de declaracion de rutina

Descripcion
No se permite usar un marcador de sustitucién en lugar de un

parametro al definir una rutina con nombre

Acciones recomendadas
Complete la declaracion del parametro, elimine el marcador de
sustituciéon o cambie el nombre de la rutina a un marcador de

sustitucion.

40065, Error de referencia

Descripcion
No se permite usar un marcador de sustitucion en lugar de un

tipo al definir un dato, un componente de registro o una rutina

Acciones recomendadas
Complete la declaracion del dato o de la rutina o cambie el

nombre del dato o de la rutina a un marcador de sustitucion.

40066, Error de declaracion de dato

Descripcion
No se permite usar un marcador de sustitucion en lugar de una

expresion de valor inicial al definir una variable con nombre

Acciones recomendadas
Complete la declaracion del dato o cambie el nombre del dato

a un marcador de sustitucion.

40067, Error de tipo

Descripcion
Numero insuficiente de componentes en el agregado de registro

del tipo arg

Acciones recomendadas
Asegurese de que el nimero de expresiones del agregado sea

igual al numero de componentes del tipo de registro.
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6.5 4x xxx

Continuacion

40068, Error de tipo

Descripcion
Numero excesivo de componentes en el agregado de registro
del tipo arg

Acciones recomendadas
Asegurese de que el nimero de expresiones del agregado sea
igual al nimero de componentes del tipo de registro.

40069, Error de referencia

Descripcion

Referencia de dato arg ambigua

Acciones recomendadas

Desde esta posicion del programa esta visible al menos un
objeto mas con el mismo nombre que el dato al que se hace
referencia. Asegurese de que todos los nombres de objeto
cumplan las reglas de asignacion de nombres en cuanto a que

sean exclusivos.

40070, Error de referencia

Descripcion

Referencia ambigua a la funcién arg

Acciones recomendadas

Desde esta posicion del programa esta visible al menos un
objeto mas con el mismo nombre que la funcién a la que se
hace referencia. Asegurese de que todos los nombres de objeto
cumplan las reglas de asignacién de nombres en cuanto a que

sean exclusivos.

40071, Error de referencia

Descripcion

Referencia de etiqueta arg ambigua

Acciones recomendadas

Desde esta posicion del programa esta visible al menos un
objeto mas con el mismo nombre que la etiqueta a la que se
hace referencia. Asegurese de que todos los nombres de objeto
cumplan las reglas de asignacion de nombres en cuanto a que

sean exclusivos.

40072, Error de referencia
Descripcion
Referencia a procedimiento arg ambigua

Acciones recomendadas
Desde esta posicion del programa esta visible al menos un
objeto mas con el mismo nombre que el procedimiento al que

Continua en la pagina siguiente

se hace referencia. Asegurese de que todos los nombres de
objeto cumplan las reglas de asignacion de nombres en cuanto

a que sean exclusivos.

40073, Error de referencia

Descripcion
Referencia de rutina TRAP

arg ambigua

Acciones recomendadas

Desde esta posicion del programa esta

visible al menos un objeto mas con el mismo

nombre que la rutina TRAP a la que se hace referencia.
Asegurese

de que todos los nombres de objeto cumplan las
reglas de asignacion de nombres en cuanto a que sean

exclusivos.

40074, Error de referencia

Descripcion
arg
no es una referencia a un dato completo

Acciones recomendadas

El nombre especificado identifica a un objeto
que no es un dato. Compruebe si el dato
deseado esta oculto por otro objeto que

tiene el mismo nombre.

40075, Error de referencia

Descripcion
arg

no es una referencia a una funcion

Acciones recomendadas

El nombre especificado identifica a un objeto
que no es una funcién. Compruebe si la funciéon
deseada esta oculta por otro objeto que

tiene el mismo nombre.

40076, Error de referencia

Descripcion
arg

no es una referencia a una etiqueta

Acciones recomendadas
El nombre especificado identifica a un objeto
que no es una etiqueta. Compruebe si la etiqueta
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deseada esta oculta por otro objeto que

tiene el mismo nombre.

40077, Error de referencia

Descripcion
arg
no es una referencia a un parametro opcional de

un valor de argumento condicional

Acciones recomendadas

El nombre especificado identifica a un objeto
que no es un parametro opcional. Cambie

el nombre para hacer referencia a un

parametro opcional.

40078, Error de referencia

Descripcion
arg
no es una referencia a un parametro opcional

Acciones recomendadas

El nombre especificado identifica a un objeto
que no es un parametro opcional. Cambie

el nombre para hacer referencia a un
parametro opcional.

40079, Error de referencia

Descripcion

Tarea arg: arg no es una referencia a un procedimiento

Acciones recomendadas

El nombre especificado identifica a un objeto

que no es un procedimiento. Compruebe si el procedimiento
deseado esta oculto por otro objeto que

tiene el mismo nombre.

40080, Error de referencia

Descripcion
arg

no es una referencia a un parametro obligatorio

Acciones recomendadas

El nombre especificado identifica a un objeto
que no es un parametro obligatorio. Cambie
el nombre para hacer referencia a un
parametro obligatorio.

6.5 4x xxx

Continuacion

40081, Error de referencia

Descripcion
arg
no es una referencia a una rutina TRAP

Acciones recomendadas

El nombre especificado identifica a un objeto

que no es una rutina TRAP. Compruebe si la rutina TRAP
deseada esta oculta por otro objeto que

tiene el mismo nombre.

40082, Error de referencia

Descripcion
arg

no es un nombre de tipo

Acciones recomendadas

El nombre especificado identifica a un objeto
que no es un tipo. Compruebe si el tipo
deseado esta oculto por otro objeto que

tiene el mismo nombre.

40083, Error de tipo

Descripcion
arg

no es un tipo de valor

Acciones recomendadas
Solo los valores que no tienen ningun valor inicial
y los parametros con modo 'VAR' pueden ser un semivalor

o un valor.

40086, Error de referencia

Descripcion
Referencia a
la etiqueta desconocida arg

Acciones recomendadas
La rutina no contiene ninguna etiqueta (ni ningun

otro objeto) con el nombre especificado.

40087, Error de referencia

Descripcion
Referencia al
parametro opcional desconocido

arg

Acciones recomendadas
La rutina a la que se ha llamado no contiene

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

ningun parametro opcional (ni ningun otro objeto)

con el nombre especificado.

40089, Error de referencia

Descripcion
Referencia al
componente de registro desconocido

arg

Acciones recomendadas
El tipo de registro no contiene ningun componente
de registro con el nombre especificado.

40090, Error de referencia

Descripcion
Referencia al
parametro obligatorio desconocido

arg

Acciones recomendadas
La rutina a la que se ha llamado no contiene
ningun parametro obligatorio (ni ninguin otro objeto)

con el nombre especificado.

40092, Error de referencia

Descripcion
Nombre de tipo desconocido
arg

Acciones recomendadas

Desde esta posicion del programa no esta
visible ningun tipo de dato (ni ninguin otro objeto)
con el nombre especificado.

40093, Error de instruccion

Descripcion
Destino de asignacion

de solo lectura

Acciones recomendadas
Los datos a los que se desee asignar valores
no pueden ser constantes, variables de sélo lectura

ni variables persistentes de solo lectura.

40094, Error de declaracion de dato

Descripcion
Declaracion de

variable persistente no permitida en la rutina

Continua en la pagina siguiente

Acciones recomendadas
Las variables persistentes sélo pueden ser
declaradas en los médulos. Traslade la declaracion de

variable persistente para eliminarla de la rutina.

40095, Error de instruccion

Descripcion
RAISE sin

expresion solo permitido en gestores de errores

Acciones recomendadas
Afada una expresién de numero de error a la

instruccion RAISE.

40096, Error de instruccion

Descripcion
RETRY sdlo
permitido en gestores de errores

Acciones recomendadas
La instruccion RETRY sélo puede ser utilizada

en gestores de errores. Eliminela.

40097, Error de instruccion

Descripcion
TRYNEXT sélo
permitido en gestores de errores

Acciones recomendadas
La instruccion TRYNEXT sélo puede ser utilizada

en gestores de errores. Eliminela.

40098, Error de parametro

Descripcion
El parametro 'switch'

debe tener el modo de transferencia IN

Acciones recomendadas

Elimine la especificaciéon de modo de

transferencia del parametro. Si el modo de transferencia IN
no es suficiente, cambie el tipo de dato del

parametro.

40099, Error de parametro

Descripcion
El parametro 'switch'

no admite el dimensionamiento
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Acciones recomendadas
Elimine la especificacion de
dimension de matriz o cambie el tipo de dato

del parametro.

40100, Error de parametro

Descripcion

'switch' sélo

permitido en parametros opcionales

Acciones recomendadas

Cambie el parametro para convertirlo en

un parametro opcional o cambie el tipo de dato
del parametro. Si el objeto no es un

parametro, cambie el tipo de dato.

40101, Error de tipo

Descripcion

Error de coincidencia de tipos
entre el tipo esperado arg y el
tipo encontrado arg

Acciones recomendadas
La expresion no es del tipo de dato

esperado.

6.5 4x xxx

Continuacion

40104, Error de declaracion de dato

Descripcion
Imposible determinar las
dimensiones de una matriz (¢ referencias circulares

a la constante?)

Acciones recomendadas

Compruebe si ha definido correctamente todas

las constantes a las que hace referencia. Si es asi, el programa
es

demasiado complejo. Pruebe a rescribir las

declaraciones.

40105, Error de declaracion de dato

Descripcion
Imposible determinar
el tipo de un valor constante (¢ referencias circulares

a la constante?)

Acciones recomendadas

Compruebe si ha definido correctamente todas

las constantes a las que hace referencia. Si es asi, el programa
es

demasiado complejo. Pruebe a rescribir las

declaraciones.

40102, Error de tipo

Descripcion
Error de coincidencia de tipos del
agregado. Tipo esperado

arg

Acciones recomendadas
El agregado no es del tipo de dato
esperado.

40103, Error de tipo

Descripcion
Variable persistente
arg, arg, error de coincidencia

de tipos

Acciones recomendadas

Ya existe un dato persistente con el mismo

nombre pero con otro tipo

de dato. Cambie el nombre de la variable persistente
o cambie su tipo de dato.

40106, Error de declaracion de dato

Descripcion
Imposible evaluar
una expresion de valor constante (¢ referencias circulares

a la constante?)

Acciones recomendadas

Compruebe si ha definido correctamente todas

las constantes a las que hace referencia. Si es asi, el programa
es

demasiado complejo. Pruebe a rescribir las

declaraciones.

40107, Error de declaracion de dato

Descripcion
Imposible determinar
el tipo de un valor variable (¢ referencias circulares

a la constante?)

Acciones recomendadas

Compruebe si ha definido correctamente todas
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las constantes a las que hace referencia. Si es asi, el programa
es
demasiado complejo. Pruebe a rescribir las

declaraciones.

40108, Error de tipo

Descripcion
Tipo de agregado

desconocido

Acciones recomendadas

No es posible usar un agregado en esta

posicion dado que no hay ningun tipo

de dato esperado. Declare el dato con el tipo de dato deseado
y el valor del agregado. Utilice el nombre

del dato en lugar del agregado.

40109, Error de definicion de tipo

Descripcion

Imposible determinar el

tipo del componente de registro
arg

(¢ definiciones de tipo circulares?)

Acciones recomendadas

Compruebe que el tipo de componente esté

definido correctamente. Si esta bien definido, es posible
que exista una definicion circular. El tipo del
componente no debe hacer referencia al propio

tipo de registro.

40110, Error de referencia

Descripcion
Nombre de registro
arg ambiguo

Acciones recomendadas

Desde esta posicion del programa esta

visible al menos un objeto mas con el mismo

nombre que el nombre de registro al que se hace referencia.
Asegurese

de que todos los nombres de objeto cumplan las

reglas de asignacion de nombres en cuanto a que sean

exclusivos.

40111, Error de nombre

Descripcion
Nombre de

Continua en la pagina siguiente

registro global arg ambiguo

Acciones recomendadas

Los tipos globales deben tener nombres
exclusivos dentro de todos los tipos, datos,
rutinas y modulos globales de

todo el programa. Cambie el nombre del registro

o cambie el nombre que ha causado el problema.

40112, Error de referencia

Descripcion
Nombre de alias
arg ambiguo

Acciones recomendadas

Desde esta posicion del programa esta

visible al menos un objeto mas con el mismo

nombre que el nombre de alias al que se hace referencia.
Asegurese

de que todos los nhombres de objeto cumplan las

reglas de asignacion de nombres en cuanto a que sean
exclusivos.

40113, Error de nombre

Descripcion
Nombre de
alias global arg ambiguo

Acciones recomendadas

Los tipos globales deben tener nombres
exclusivos dentro de todos los tipos, datos,
rutinas y médulos globales de

todo el programa. Cambie el nombre del alias

o cambie el nombre que ha causado el problema.

40114, Error de definicion de tipo

Descripcion

La referencia de tipo del
nombre de alias arg

es un tipo de alias

Acciones recomendadas

Compruebe que el tipo de componente esté
definido correctamente. Si es asi, podria existir
una definicién circular. El tipo de un componente
no puede hacer referencia al

propio tipo de registro.
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40115, Error de definicion de tipo

Descripcion
Imposible determinar el
tipo del alias arg

(¢ definiciones de tipo circulares?)

Acciones recomendadas

Compruebe que el tipo de alias esté

definido correctamente. Si esta bien definido, es posible
que exista una definicién circular. El tipo de un alias

no debe hacer referencia a un registro

que utilice este alias como componente.

40116, Error de referencia

Descripcion
Nombre de componente de registro
arg ambiguo

Acciones recomendadas

Desde esta posicion del programa esta

visible al menos un objeto mas con el mismo

nombre que el componente al que se hace referencia.
Asegurese

de que todos los nombres de objeto cumplan las
reglas de asignacion de nombres en cuanto a que sean

exclusivos.

40117, Error de definicion de tipo

Descripcion
No se permite
usar un marcador de sustitucion en lugar de un

componente de registro al definir un registro con nombre

Acciones recomendadas
Complete la definicién o cambie

el nombre del dato a un marcador de sustitucion.

40119, Error de referencia

Descripcion
Imposible usar el tipo de semivalor

arg en componentes de registro

Acciones recomendadas

40120, Error de referencia

Descripcion
Referencia no valida

al objeto de tarea instalado

6.5 4x xxx
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arg desde un objeto compartido

Acciones recomendadas

Instale el objeto compartido al que se hace

referencia o instale en cada tarea el objeto/archivo RealL
o el médulo de RAPID desde el que se hace la referencia
(no compartido).

40121, Error de referencia

Descripcion
Imposible usar un tipo de semivalor en una matriz

Acciones recomendadas

40122, Error de referencia

Descripcion
arg no es una referencia a un procedimiento

Acciones recomendadas

El nombre especificado identifica a un objeto que no es un
procedimiento.

Compruebe si el procedimiento deseado esta oculto por otro

objeto que tiene el mismo nombre.

40123, Error de argumento

Descripcion
El argumento del parametro 'PERS' arg no es una referencia a

una variable persistente o es de sélo lectura

Acciones recomendadas

Asegurese de que el argumento sélo sea una variable
persistente o una referencia a un parametro persistente y de
que sea posible escribir en él.

No utilice () alrededor del argumento.

40124, Error de argumento

Descripcion
El argumento del parametro 'VAR' arg no es una referencia a

una variable o es de sélo lectura

Acciones recomendadas

Asegurese de que el argumento sélo sea una variable o una
referencia a un parametro variable y de que sea posible escribir
en él.

No utilice () alrededor del argumento.
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40125, Error de instruccion

Descripcion
El nimero de interrupcién no es una referencia a una variable

estatica, o bien esta compartida o es de sélo lectura.

Acciones recomendadas

Asegurese de que el numero de interrupcion sélo sea una
variable o una referencia a un parametro variable. La variable
debe ser estatica y no debe estar compartida. La variable no
puede ser de sélo lectura.

40126, Error de valor

Descripcion
Valor entero arg demasiado alto
Acciones recomendadas

El valor de la expresién debe ser un valor entero. El valor actual

esta fuera del rango de los niumeros enteros.

Acciones recomendadas
Desde esta posicion del programa no esta visible ningun
procedimiento (ni ningun otro objeto) con el nombre

especificado.

40131, Error de referencia

Descripcion
Referencia a rutina TRAP desconocida arg
Acciones recomendadas

Desde esta posicion del programa no esta visible ninguna rutina
TRAP (ni ninguin otro objeto) con el nombre especificado.

40135, Error de sintaxis

Descripcion

Se esperaba arg

Acciones recomendadas

40127, Error de valor

Descripcion
arg no es un valor entero
Acciones recomendadas

El valor de la expresién debe ser un valor entero exacto. El

valor actual contiene decimales.

40128, Error de referencia

Descripcion
Referencia al dato completo desconocido arg

Acciones recomendadas

Desde esta posicion del programa no esta visible ninguin dato
(ni ninguin otro objeto)

con el nombre especificado.

40129, Error de referencia

Descripcion
Referencia a la funcién desconocida arg
Acciones recomendadas

Desde esta posicion del programa no esta visible ninguna

funcion (ni ningun otro objeto) con el nombre especificado.

40130, Error de referencia

Descripcion

Referencia al procedimiento desconocido arg

Continua en la pagina siguiente

40136, Error de sintaxis

Descripcion

No se esperaba arg

Acciones recomendadas

40137, Error de sintaxis

Descripcion

Se esperaba arg, pero se encontré arg

Acciones recomendadas

40138, Error de sintaxis

Descripcion

Error de sintaxis, se realiza una retrocesion en la pila

Acciones recomendadas

40139, Error de sintaxis

Descripcion

Error de sintaxis, interpretacion finalizada

Acciones recomendadas

40140, El valor numérico del simbolo esta fuera
de rango.

Descripcion

El valor numérico del simbolo arg esta fuera de rango.
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Acciones recomendadas

Reduzca el valor.

40141, Cadena demasiado larga
Descripcion
La cadena arg es demasiado larga.

Acciones recomendadas

Acorte la cadena.

40142, Txld fuera de rango

Descripcion
El identificador de texto arg esta fuera de rango.

Acciones recomendadas

6.5 4x xxx
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40147, El identificador es una palabra reservada
del lenguaje actual

Descripcion
El identificador arg es una palabra reservada del lenguaje

actual.

Acciones recomendadas
Cambie el nombre del identificador.

40148, Identificador demasiado largo
Descripcion
El nombre del identificador arg es demasiado largo.

Acciones recomendadas

Asigne un nombre mas corto al identificador.

40143, Agregado fuera de rango
Descripcion
El agregado arg esta fuera de rango.

Acciones recomendadas

Reduzca el agregado.

40149, Marcador de sustitucion demasiado largo
Descripcion
El marcador de sustitucién arg es demasiado largo.

Acciones recomendadas

Asigne un nombre mas corto al marcador de sustitucion.

40144, Entero fuera de rango.
Descripcion
El entero arg esta fuera de rango.

Acciones recomendadas
Reduzca el entero.

40150, Testigo desconocido inesperado
Descripcion
Se ha encontrado un testigo desconocido inesperado.

Acciones recomendadas
Elimine el testigo desconocido.

40145, Pila de intérprete llena
Descripcion
La pila del intérprete esta llena.

Acciones recomendadas
Reduzca la complejidad del programa.

40146, No queda espacio suficiente en el area
de uso general.

Descripcion
No hay suficiente espacio en el area de uso general para

realizar la accion.

Acciones recomendadas
Escriba el programa de otra forma.

40151, Valor inicial de PERS no actualizado.

Descripcion

El valor inicial de la variable PERS: arg no se actualizara.
Una variable PERS con el mismo nombre en otra tarea ya tiene
un valor inicial de la variable PERS.

Acciones recomendadas

Compruebe el valor en la ventana de datos de programa para
ver si la variable PERS tiene el valor correcto.

En caso necesario, descargue de todas las tareas los médulos
que tengan esa variable y recargue con un nuevo valor inicial.

La variable PERS es del tipo: arg.

40152, Error de declaracion de dato

Descripcion

TASK no valido en una declaracién de variable de rutina

Continua en la pagina siguiente
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Acciones recomendadas

Sélo las declaraciones de datos de programa pueden tener el
atributo TASK. Elimine el atributo TASK o traslade la
declaracion a una posicion que quede fuera de la rutina.

Acciones recomendadas
El valor de la expresién debe ser un
valor entero. El valor actual esta

fuera del rango de los numeros enteros.

40155, Error de argumento

Descripcion
Tarea arg: El argumento del parametro
'PERS'arg no es

una referencia a una variable persistente o es de solo lectura

Acciones recomendadas

Asegurese de que el argumento sélo sea una variable
persistente o una referencia a un parametro persistente y de
que sea posible escribir en él. No utilice () alrededor del

argumento.

40156, Error de argumento

Descripcion
Tarea arg: El argumento del parametro 'VAR' arg no es una

referencia a una variable o es de sélo lectura

Acciones recomendadas

Asegurese de que el argumento

so6lo sea una variable o

una referencia a un parametro variable y de
que sea posible escribir en él.

No utilice () alrededor del argumento.

40157, Error de instruccion

Descripcion

Tarea arg: El nimero de interrupcion no es una referencia a
una variable estatica,

o bien esta compartida o es de sélo lectura.

Acciones recomendadas

Asegurese de que el numero de interrupcion

so6lo sea una variable o una referencia a

un parametro variable. La variable debe ser estatica
y no debe estar compartida. La variable no

puede ser de sélo lectura.

40158, Error de valor

Descripcion
Tarea arg: Valor entero

arg demasiado alto

Continua en la pagina siguiente

40159, Error de valor

Descripcion
Tarea arg: arg no es

un valor entero

Acciones recomendadas
El valor de la expresion debe ser un
valor entero exacto. El valor actual

contiene decimales.

40160, Errores en el programa de RAPID.

Descripcion
Tarea arg: El programa de RAPID contiene errores.

Acciones recomendadas
Busque los errores de RAPID con Comprobar programa
en el Editor de programas y corrija

el programa.

40161, Falta la opcion.
Descripcion
La instruccién arg requiere la opcioén arg.

Consecuencias

El programa no se ejecutara correctamente.

Causas probables

La imagen del sistema no incluye la opcion necesaria.

Acciones recomendadas

Actualice la imagen del sistema con la opcion necesaria.

40162, Errores en el programa de RAPID.

Descripcion

Tarea arg: El programa de RAPID contiene errores.

Acciones recomendadas

Realice las acciones siguientes para poder depurar el programa:
1 Cambie el tipo de la tarea a NORMAL.

2 Reinicie el controlador.

3 Busque errores de RAPID y corrija el programa.
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40165, Error de referencia

Descripcion
Tarea arg: Referencia al
dato completo desconocido arg

Acciones recomendadas

Desde esta posicion del programa no esta
visible ningun dato (ni ninguin otro objeto)
con el nombre especificado.

40166, Error de referencia

Descripcion

Tarea arg: Referencia a la funcién desconocida arg

Acciones recomendadas
Desde esta posicion del programa no esta
visible ninguna funcién (ni ningun otro objeto)

con el nombre especificado.

40168, Error de referencia

Descripcion
Tarea arg: Referencia al procedimiento desconocido arg

Acciones recomendadas

No hay ninguin procedimiento (ni ninguin otro objeto) visible
con el nombre especificado desde esta posicion del programa.
Para evitar errores de tiempo de ejecucién como éstos, afiada
el cddigo necesario para gestionar este caso en el gestor de
errores.

El valor de ERRNO cambiara a "ERR_REFUNKPRC".

40170, Error de referencia

Descripcion

Tarea arg: Referencia a rutina TRAP desconocida arg

Acciones recomendadas
Desde esta posicion del programa no esta
visible ninguna rutina TRAP (ni ningun otro objeto)

con el nombre especificado.

40171, Error de referencia

Descripcion

Tarea arg:

Se ha encontrado una referencia a un dato (u otro tipo de
objeto) no valido durante la ejecucién del médulo arg.

Acciones recomendadas
Compruebe si existen referencias sin resolver en el programa.

40172, Error de referencia

Descripcion
Tarea arg:
Referencia al médulo desconocido arg.

Acciones recomendadas

Desde esta posicion del programa no esta visible ningun
médulo (ni ningun otro objeto) con el nombre especificado.
Compruebe si el programa contiene una referencia a un moédulo

incorrecto o si falta el médulo.

40173, Error de referencia

Descripcion
Tarea arg:

Se ha hecho referencia al objeto arg, que no es un médulo.

Acciones recomendadas

El nombre especificado identifica a un objeto que no es un
maédulo.

Compruebe el programa para detectar referencias a médulos

incorrectos.

40174, Error de referencia

Descripcion
Tarea arg:

La referencia al médulo arg es ambigua.

Acciones recomendadas

Desde esta posicion del programa esta visible al menos un
objeto mas con el mismo nombre que el médulo al que se hace
referencia. Asegurese de que todos los nombres de objeto
cumplan las reglas de asignacion de nombres en cuanto a que

sean exclusivos.

40175, Error de referencia

Descripcion
Tarea arg:
La referencia al procedimiento arg es ambigua.

Acciones recomendadas

Desde esta posicion del programa esta visible al menos un
objeto mas con el mismo nombre que el procedimiento al que
se hace referencia. Asegurese de que todos los nombres de
objeto cumplan las reglas de asignacién de nombres en cuanto

a que sean exclusivos.
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40191, Error de instruccion

Descripcion
Tarea arg: Variable y rutina TRAP
ya conectadas

Acciones recomendadas

No es valido conectar mas de una vez
una variable concreta con una rutina
TRAP.

40192, Error de argumento

Descripcion
Tarea arg: arg
es el segundo argumento condicional encontrado

en un conjunto de parametros excluyentes entre si

Acciones recomendadas
No es posible especificar argumentos para mas de uno
de los parametros de una lista de

parametros excluyentes entre si.

40193, Error de ejecucion

Descripcion
Tarea arg: Error en llamada a procedimiento

con enlazamiento en tiempo de ejecucién arg

Acciones recomendadas
Se ha producido un error en la instruccion
de llamada a procedimiento. Consulte el mensaje anterior

para determinar la causa real.

40194, Error de valor

Descripcion

Tarea arg: Division entre cero

Acciones recomendadas
No se permite la divisién entre 0. Rescriba el programa
de forma que la operacion de division

no se ejecute si el divisor es 0.

40195, Error de limite

Descripcion
Tarea arg:
Se ha superado el numero maximo

configurado de instrucciones RETRY (arg reintentos)

Acciones recomendadas
Es probable que la correccion del error

Continua en la pagina siguiente

realizada antes de ejecutar la instruccion RETRY
no sea suficiente para solucionar el error.

Compruebe el gestor de errores.

40196, Error de instruccion

Descripcion
Tarea arg: Se ha intentado ejecutar

el marcador de sustitucion

Acciones recomendadas

Elimine el marcador de sustitucion o la
instruccién que lo contiene, o bien
complete la instruccién. A continuacion,

reanude la ejecucion.

40197, Error de ejecucion

Descripcion
Tarea arg: Una funcién no devuelve

ningun valor

Acciones recomendadas

Se ha alcanzado el final de la funcién

sin que se ejecutara ninguna instruccion
RETURN. Aiada una instruccion RETURN

que especifique un valor de retorno de la funcién.

40198, Error de valor

Descripcion
Tarea arg: Valor de
orientacion no valido

arg

Acciones recomendadas
Se ha intentado usar un valor no valido

de orientacion (cuaternio)

40199, Error de valor

Descripcion
Tarea arg: Numero de error no valido arg en arg.

Acciones recomendadas

Utilice numeros de errores que estén dentro del rango de 1 a

90 o registre mas numeros de error con la instruccion

BookErrNo.

40200, Error de limite

Descripcion
Tarea arg: No hay mas numeros
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de interrupcion disponibles

Acciones recomendadas
El nimero de interrupciones disponibles
estd limitado. Rescriba el programa

para usar un nimero menor de interrupciones. Este

mensaje también puede aparecer como consecuencia

de un error de sistema.

40202, Error de tipo

Descripcion
Tarea arg: Las dimensiones arg
y arg del nimero de dimensién arg de la matriz

conformada son incompatibles

Acciones recomendadas
La matriz no tiene el tamano esperado.
La asignacion de matrices sdélo se permite

con matrices con tamanos idénticos.

40203, Error de referencia

Descripcion
Tarea arg: Parametro

opcional arg no definido

Acciones recomendadas

No es posible hacer referencia a un

parametro opcional no definido. Utilice la funcion
predefinida 'Present’ para comprobar la
presencia del parametro antes

de usar su valor.

40204, Error de valor

Descripcion

Tarea arg: El indice de matriz arg

del nimero de dimensién arg esta fuera de limites
(1-arg)

Acciones recomendadas

El valor del indice de matriz no es positivo o

no respeta el tamaro declarado de la matriz.

40205, Error de valor

Descripcion
Tarea arg: Cadena de RAPID arg demasiado larga.

Acciones recomendadas

El valor de cadena supera la longitud maxima permitida.

Rescriba el programa para usar cadenas mas cortas.

6.5 4x xxx
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40206, Cola de interrupciones llena

Descripcion
La ejecucién de todas las tareas normales se ha detenido. Se
han producido demasiadas interrupciones en arg durante la

ejecucion de una rutina TRAP.

Consecuencias
El sistema pasa al estado bloqueado y no puede ser reiniciado
antes de trasladar el puntero de programa a una posicién

arbitraria.

Causas probables

Se han producido demasiadas interrupciones durante la
ejecucion de una rutina TRAP. Puede deberse a una carga
elevada en la CPU.

Acciones recomendadas
1) Reduzca al minimo el tiempo de ejecucién de la rutina TRAP.
2) Desactive/active las interrupciones durante la ejecucion de

una rutina TRAP mediante los comandos Isleep o Iwatch.

40207, Error de valor

Descripcion
Tarea arg: Numero de error no valido arg en arg
Acciones recomendadas

Los numeros de error utilizados en los gestores de errores
deben ser positivos.

40208, Cola de eventos de error llena

Descripcion
Tarea arg: El programa ya estaba ejecutando un evento de

error cuando se produjo un nuevo evento.

Acciones recomendadas
Corrija las causas del evento de error y reinicie el programa.

40209, Contexto de error ya agotado

Descripcion

Se ha producido un evento de error en la tarea arg. Sin
embargo, el contexto de la instruccion de RAPID que ha
generado este evento ya se ha agotado. Por tanto, no es posible

ejecutar ninguna gestion del error.

Acciones recomendadas

Corrija las causas del evento de error y reinicie el programa.
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40210, Interrupcion eliminada de la cola probable que se especifique en un mensaje de registro de
L eventos registrado al mismo tiempo que este mensaje.

Descripcion

Se han eliminado todas las interrupciones de la cola de Acciones recomendadas

interrupciones de la tarea arg. 1) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se

. hayan registrado al mismo tiempo para determinar la causa
Consecuencias
. . . . i real.
No es posible ejecutar ninguna rutina TRAP que esté conectada

a la interrupcion. - —
P 40224, Error de ejecuciodn
Causas probables

-El programa ha sido detenido. Descripcion

-Es posible que se esté ejecutando una rutina de servicio o una Tarea arg: Cddigo de retorno

rutina de evento. no valido arg recibido de la rutina RealL.

- E iempr n error intern
-El programa se esta ejecutando en el modo paso a paso. sto siempre se debe a un error interno

de la rutina Real.
Acciones recomendadas
Acciones recomendadas

40221, Error de ejecucion 40225, Error de ejecucion

ipcid Descripcion
Descripcion escripcio

Tarea arg: Ejecucion anulada Tarea arg: No fue posible

reiniciar la ejecucién.

Acciones recomendadas . .
La ejecucion del programa no pudo

La ejecucion fue anulada debido a un . . . . iy
continuar después de una caida de alimentacion.

error no recuperable.
Acciones recomendadas

40222, Error de limite Reinicie el programa.

Descripcion 40226, Error de nombre

Tarea arg: Desbordamiento de la

pila de ejecucién Descripcion

Tarea arg: El nombre de procedimiento

Acciones recomendadas
arg

El programa es demasiado complejo como para ejecutarlo. no es un identificador de RAPID que excluya las

Es probable que el programa contenga palabras reservadas

rutinas recursivas.
Acciones recomendadas

40223, Error de ejecucic’)n El nombre del procedimiento debe ser

un identificador valido de RAPID que sea
Descripcion distinto de todas las palabras reservadas

La ejecucion de la tarea arg ha sido detenida por un error de del lenguaje RAPID. Cambie la expresién de nombre.

tiempo de ejecucion.

Consecuencias 40227, Error de limite

La ejecucién del programa se detendra inmediatamente. Descripcién

Causas probables Tarea arg: Desbordamiento de la

El error del programa es considerado como NO pila en tiempo de ejecucion.

RECUPERABLE, de forma que no se ha permitido ningun El programa es demasiado complejo como para ejecutarlo.

intento de recuperacién desde una rutina de gestor de errores Es probable que el programa contenga
(si se ha usado). La causa real del error puede variar y es rutinas recursivas.
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Acciones recomendadas

40228, Error de ejecucion

Descripcion
La ejecucion de la tarea arg ha sido detenida por un error de
tiempo de ejecucion arg.

Consecuencias

La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables

El error del programa se considera como RECUPERABLE pero
el error no ha sido recuperado. La causa real del error puede
variar y es probable que se especifique en un mensaje de
registro de eventos registrado al mismo tiempo que este

mensaje.

Acciones recomendadas
1) Compruebe otros mensajes del registro de errores que se
hayan registrado al mismo tiempo para determinar la causa

real.

40229, Error de ejecucion

Descripcion
Tarea arg: Error no gestionado

Acciones recomendadas

Se ha producido un error en la instruccién a la que se ha
llamado, pero no ha sido gestionado por ninguna clausula
ERROR del programa.

Compruebe el error o el aviso anterior en el registro comun

para determinar las causas.

40230, Error de ejecucion

Descripcion
Tarea arg: Error recuperable

en tiempo de ejecucion no gestionado

Acciones recomendadas

Se ha producido un error recuperable en tiempo de ejecucion,
pero no ha sido gestionado por ninguna

clausula ERROR.

40241, Error de valor

Descripcion
Tarea arg: El nimero de dimensién

de matriz arg esta fuera de rango (1- arg )

Acciones recomendadas

El valor del parametro 'DimNo’ de la funcién

6.5 4x xxx
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'Dim' debe ser un valor entero que se encuentre

dentro del rango especificado.

40242, Error de tipo
Descripcion
Tarea arg: El dato no es una matriz.

Acciones recomendadas

El parametro 'DatObj' de la funcion 'Dim' debe ser una matriz.

40243, Error de valor

Descripcion
Tarea arg: Numero de interrupcion
desconocido

Acciones recomendadas

Compruebe que la variable de interrupcion
especificada haya sido inicializada mediante
CONNECT y que la interrupcion haya sido definida
con la instruccién ISignalDI u otra instruccion

de definicion de interrupciones.

40244, Error de valor

Descripcion
Tarea arg:
El objeto arg es de un tipo sin valor.

Acciones recomendadas
Utilice una expresion o un objeto de dato que sea de valor o

semivalor.

40245, Error de parametro

Descripcion
Los parametros de arg
y arg no

coinciden (enlazamiento en tiempo de ejecucion)

Acciones recomendadas

Asegurese de que todos los procedimientos

a los que se llame desde el mismo nodo de enlazamiento en
tiempo

de ejecucién tengan parametros coincidentes. Es decir,
deben coincidir en su tipo basico,

su modo y sus parametros obligatorios y opcionales.
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40246, Imposible desactivar la interrupcion Acciones recomendadas

segura Elimine la especificacién de dimension.
L 'ANYTYPE#' incluye a los tipos de matriz.

Descripcion

Tarea: arg

] ) ) . 40255, Error de definicion de simbolo
No es posible desactivar una interrupcién segura con la

instruccién ISleep. Descripcion
Ref. de programa: arg Tarea arg: 'ANYTYPE# sélo
Acciones recomendadas se permite en el parametro (no en
Recuperacion: arg arg)

Acciones recomendadas
40251, Error de nombre Utilice otro tipo.
Descripcion

40256, Error de parametro

Tarea arg: Nombre de simbolo
ambiguo arg Descripcion
Acciones recomendadas Tarea arg: No debe especificar 'alt

Los objetos instalados deben tener para el primer parametro opcional

nombres exclusivos. Cambie el nombre del objeto arg de la lista de alternativas
o cambie el nombre que ha causado el problema. Acciones recomendadas

Asegurese de que sélo los parametros segundo
40252, Error de limite y siguientes de cada lista de parametros

opcionales excluyentes estén marcados

Descripcion .
como alternativos.
Tarea arg: Error arg al

crear una entrada de sdb para arg -
40257, Error de parametro
Acciones recomendadas

. . . Descripcion
Se ha producido un error al intentar insertar la escripcio

variable persistente en la base de datos Tarea arg: El parametro de modo

compartida. Es posible que la base de datos esté llena. REF arg no puede

ser dimensionado

40253, Error de definicion de tipo Acciones recomendadas

L Elimine la especificacién de
Descripcion . » . .
. . dimension de matriz o cambie el modo del
Tarea arg: No se permite usar el alias i
. parametro.
arg del alias

ari -
9 40258, Error de parametro
Acciones recomendadas

No es posible definir un tipo de alias Descripcion

igual a otro tipo de alias. Tarea arg: El parametro 'switch

En su lugar, defina los dos tipos de alias arg no puede

partiendo del mismo elemento atémico o tipo de registro. ser dimensionado
Acciones recomendadas
40254, Error de definicion de simbolo Elimine la especificacién de

dimension de matriz o cambie el tipo de dato

Descripcion
Tarea arg: El parametro '"ANYTYPE#'

arg no puede

del parametro.

ser dimensionado

Continua en la pagina siguiente
258 3HAC020738-005 Revisién: P
© Copyright 2005-2013 ABB. Reservados todos los derechos.




6 Resolucion de problemas segun el registro de eventos

40259, Error de parametro

Descripcion

Tarea arg: El parametro

'switch' arg debe tener el modo

de transferencia IN (valor especificado

arg)

Acciones recomendadas

Elimine la especificacién de modo de

transferencia del parametro. Si el modo de transferencia IN
no es suficiente, cambie el tipo de dato del

parametro.

40260, Error de definicion de simbolo

Descripcion
Tarea arg: 'switch' sélo se
permite para un parametro opcional

(no para arg )

Acciones recomendadas

Cambie el parametro para convertirlo en

un parametro opcional o cambie el tipo de dato
del parametro. Si el objeto no es un

parametro, cambie el tipo de dato.

40261, Error de definicion de tipo

Descripcion

Tarea arg: La clase de tipo de valor

de arg debe ser

REAL_SYMVALTYP_VAL, _SEMIVAL, _NONVAL o
_NONE (valor especificado arg )

Acciones recomendadas

Cambie la clase de tipo de valor.

40262, Error de declaracion de dato

Descripcion
Tarea arg: Demasiadas dimensiones de
matriz para arg

(valor especificado arg )

Acciones recomendadas
Las matrices pueden tener un maximo de 3 dimensiones.

40263, Error de nombre

Descripcion
Tarea arg: El nombre de simbolo

arg

6.5 4x xxx
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no es un identificador de RAPID que excluya las

palabras reservadas

Acciones recomendadas

Los nombres de los objetos instalados,

incluidos los parametros y componentes,

deben ser identificadores legales de RAPID distintos
de las palabras reservadas del lenguaje

RAPID. Cambie el nombre.

40264, Error de definicion de simbolo

Descripcion
Tarea arg: Falta una funcion de C
para arg

Acciones recomendadas

Es necesario especificar una funcion

de C que ejecute la funciéon Real que esta
definiendo.

40265, Error de definicion de simbolo

Descripcion

Tarea arg: Falta una funcion
inicializacion de valor para
arg

Acciones recomendadas
Es necesario especificar una funcion de

inicializacion de valor.

40266, Error de referencia

Descripcion

Tarea arg: arg

no es un nombre de tipo de dato (objeto
arg ).

El nombre especificado identifica a un

objeto que no es un tipo.

Acciones recomendadas

40267, Error de referencia

Descripcion

Tarea arg: arg

no es un tipo de dato de valor (objeto

arg)

Solo los componentes de registro, los tipos de alias,

las variables y los parametros de modo 'VAR' pueden ser

de valor o de semivalor.
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Acciones recomendadas

40268, Error de definicion de simbolo

Descripcion
Tarea arg: Falta una funcion de

conversion de valor para arg

Acciones recomendadas
Es necesario especificar una funcion de

conversion de valor para un tipo de semivalor.

40269, Error de definicion de simbolo

Descripcion
Tarea arg: No hay memoria
suficiente para el valor del dato

arg

Acciones recomendadas

Necesita mas memoria.

40270, Error de definicion de tipo

Descripcion

Tarea arg: El tipo privado

arg sélo puede ser de valor

o de semivalor (valor especificado
arg)

Acciones recomendadas

Cambie la clase de tipo de valor.

40271, Error de definicion de tipo

Descripcion
Tarea arg: El tamafio del tipo privado
arg debe ser un miultiplo de

4 (valor especificado arg )

Acciones recomendadas

Todos los tipos de RAPID deben tener un tamarno
multiplo de cuatro. Cambie el tamafio de tipo
especificado.

40272, Error de tipo

Descripcion
Tarea arg: Error de coincidencia

de tipo de variable persistente para arg

Acciones recomendadas
Ya existe un dato persistente con el mismo

nombre pero con otro tipo

Continua en la pagina siguiente

de dato. Cambie el nombre de la variable persistente

o cambie su tipo de dato.

40273, Error de referencia

Descripcion
Tarea arg: Nombre de tipo de dato
desconocido arg para

arg
Acciones recomendadas
No hay ningun tipo de dato (ni ningun otro objeto)

con el nombre especificado.

40274, Error de parametro

Descripcion

Tarea arg: Modo de transferencia de parametro
desconocido arg para

arg

Acciones recomendadas

El modo de transferencia de parametro especificado

no es IN, 'VAR', 'PERS', 'INOUT' ni

REF. Utilice el REAL_SYMPARMOD_x correspondiente.

40275, Error de definicion de simbolo

Descripcion

Tarea arg: Tipo de definicion de

simbolo desconocido arg

La etiqueta de tipo de definicién de simbolo no
especifica ninguno de los tipos de simbolo
permitidos (REAL_SYMDEF_x).

Acciones recomendadas

40277, Operacion Deshacer anulada

Descripcion

Tarea arg

La ejecucion del programa fue detenida durante el
procesamiento de sentencias UNDO.

La operacion UNDO no se ejecuté completamente.

la rutina arg se estaba ejecutando cuando se detuvo la
operacion UNDO.

Acciones recomendadas

Si el procesamiento de UNDO requiere demasiado tiempo,

pruebe a eliminar de la clausula UNDO

las instrucciones que requieren mucho tiempo, como TPWrite.
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Si el procesamiento de la operacion deshacer no parece
terminar nunca, asegurese de que los bucles existentes en las

sentencias UNDO sean correctos.

40278, Operacion Deshacer anulada

Descripcion

Tarea arg

: El procesamiento de UNDO fue anulado a causa de una
sentencia EXIT en la rutina arg.

UNDO no se ejecuté completamente.

Acciones recomendadas

40279, Operacion Deshacer anulada

Descripcion

Tarea arg

: El procesamiento de UNDO fue anulado a causa de un error
en tiempo de ejecucion en la rutina arg.

UNDO no se ejecuté completamente.

Acciones recomendadas

Investigue las causas del error.

40280, Operacion Deshacer anulada

Descripcion

Tarea arg

: Las instrucciones BREAK, RAISE, RETURN y STOP no pueden
utilizarse en ninguna clausula UNDO

ni en ninguna rutina a la que se llame desde una clausula
UNDO.

La instruccién arg se encontraba en el contexto de UNDO al

ejecutar la rutina arg.

Acciones recomendadas
Evite ejecutar la instruccidon desde dentro de un contexto UNDO.

40281, Operacion Deshacer anulada

Descripcion

Tarea arg

Le ejecucion en el programa de las sentencias UNDO fue
anulada debido a una operacién de edicién.

40301, Error de acceso a archivo

Descripcion
La tarea arg esta intentando utilizar el archivo arg pero no lo

consigue.

6.5 4x xxx
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Consecuencias

No estara disponible ningtn dato del archivo.

Causas probables
Es posible que el archivo esté protegido contra escritura.

Acciones recomendadas
1) Compruebe si el archivo esta protegido contra escritura y,

en ese caso, desactive la proteccion.

40302, Error de acceso a archivo

Descripcion
La tarea arg esta intentando utilizar el archivo arg pero no

encuentra el archivo o el directorio.

Consecuencias
Si el archivo no encontrado es un médulo, no sera posible la

carga automatica en una tarea.

Causas probables

-Es posible que el archivo no haya sido copiado correctamente
al directorio de destino.

-Es posible que el archivo o el directorio tengan un nombre

incorrecto.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que el nombre del archivo y el del directorio

sean correctos.

40303, Error de acceso a archivo

Descripcion
La tarea arg esta intentando utilizar el archivo arg pero no lo

consigue.

Consecuencias
No estara disponible ningun dato del archivo.

Causas probables

No queda espacio de almacenamiento libre en el dispositivo.

Acciones recomendadas
1) Asegurese de que haya suficiente espacio de

almacenamiento libre.

40304, Error de acceso a archivo

Descripcion
La tarea arg esta intentando utilizar el archivo arg pero no lo

consigue.

Consecuencias

No estara disponible ningun dato del archivo.
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Causas probables
-Es posible que el archivo esté protegido contra escritura.
-Es posible que el archivo o el directorio tengan un nombre

incorrecto.

-No queda espacio de almacenamiento libre en el dispositivo.

Acciones recomendadas

1) Compruebe si el archivo esta protegido contra escritura y,
en ese caso, desactive la proteccion.

2) Asegurese de que el nombre del archivo y el del directorio
sean correctos.

3) Asegurese de que haya suficiente espacio de

almacenamiento libre.

40322, Error de carga

Descripcion
Tarea arg: Errores de sintaxis de RAPID
en el archivo

arg

Acciones recomendadas

El archivo de origen a cargar contiene

errores de sintaxis de RAPID. Corrija el archivo
de origen. Los errores de sintaxis se registran

en un archivo separado.

40323, Error de carga

Descripcion
Tarea arg: Errores de sintaxis
en el encabezado del archivo

arg

Acciones recomendadas

El archivo de origen a cargar contiene

un error de sintaxis en su encabezado. Corrija el archivo
de origen. Los errores de sintaxis se registran

en un archivo separado.

40324, Error de carga

Descripcion

Tarea arg: Palabras clave no

definidas en el idioma especificado (archivo
arg)

Acciones recomendadas

Imposible cargar el codigo fuente de RAPID en el idioma
especificado en el encabezado

del archivo.
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40325, Error de carga

Descripcion

Tarea arg:

No esta disponible un bloque libre de memoria de programas
lo suficientemente grande. La operacion solicitada no pudo ser

completada.

Causas probables
La memoria de programas esta llena o fragmentada.

Acciones recomendadas

Compruebe si seria posible dividir las estructuras de datos
grandes en bloques mas pequenios.

El uso de mdédulos instalados puede ahorrar memoria de
programas.

40326, Error de carga

Descripcion
Tarea arg: Pila de intérprete
llena (archivo

arg)

Acciones recomendadas
El programa es demasiado complejo como para cargarlo.

40327, Error de carga

Descripcion
Tarea arg: No es de una versién
actual de RAPID (archivo

arg)
Acciones recomendadas

Imposible cargar el cédigo fuente de RAPID de la

version especificada en el encabezado del archivo.

40328, Error de carga

Descripcion
Tarea: arg
Memoria de programas llena.

arg

Acciones recomendadas
Imposible cargar el médulo arg porque la memoria de
programas esta llena.

Recuperacioén: arg

40329, Fallo de instalacion del modulo

Descripcion
Tarea: arg No es posible instalar un médulo del archivo arg.
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Consecuencias

El médulo no se instalara.

Causas probables
El médulo de RAPID puede tener errores de RAPID.

Acciones recomendadas

1) Corrija los errores de RAPID y realice un arranque P-Start.

40330, Errores de RAPID en el médulo instalado

Descripcion
Tarea: arg. Médulo (linea/columna): arg

Existe un error con el simbolo: arg.

Consecuencias
El médulo no se instalara.

40331, Error de tipo

Descripcion

Tipos de operandos arg y arg no iguales para el operador '/',
'DIV' or 'MOD'.

Acciones recomendadas

Los dos operandos de los operadores '/, 'DIV' o0 'MOD' deben
ser del mismo tipo. Compruebe los tipos de los operandos.

40332, Error de tipo

Descripcion
Tipos de operandos arg y arg no iguales para el operador '<',

<=, '>'or'>=".

Acciones recomendadas

Los dos operandos de los operadores '<', '<=', '>' 0 '>=" deben

ser del mismo tipo. Compruebe los tipos de los operandos.

40351, Error de asignacion de memoria

Descripcion
Tarea arg: Imposible asignar memoria para una

tabla hash. Se usara una lista lineal.

Acciones recomendadas

40352, Error de asignacion de memoria

Descripcion
Tarea arg: Imposible actualizar
la expresidn persistente. Se conserva

la anterior.

6.5 4x xxx
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Acciones recomendadas

40353, jFalta la unidad mecanica !

Descripcion
El componente de unidad mecanica del objeto de trabajo arg

se encuentra en mal estado.

Causas probables
- No hay ninguna unidad mecanica definida.
- No es posible encontrar la unidad mecanica definida.

- El robot no puede mover por si mismo el objeto de trabajo.

Acciones recomendadas
Compruebe el componente de unidad mecanica del objeto de

trabajo.

40354, Se ha guardado una copia de un médulo
cargado dinamicamente.

Descripcion

Tarea: arg

Se ha modificado un médulo cargado dinamicamente arg.
El médulo se pierde si se cambia el PP a Main.

Se ha guardado una copia del médulo modificado en arg.

Causas probables

- Un médulo dinamico cargado ha cambiado.

- PP cambiado a Main.

- El médulo cargado dinamicamente se elimina.

- Se ha guardado una copia del médulo cambiado.

Acciones recomendadas
Si prevé guardar los cambios, sustituya el archivo original con
la copia.

40355, La rutina de evento Stop/QStop ha sido
detenida.

Descripcion

Tarea: arg

Una rutina de evento arg ha sido detenida por un comando de
paro externo. Todas las rutinas de evento Stop/QStop que estén
en marcha se detendran tras arg ms si el controlador recibe un

segundo comando de paro.

Acciones recomendadas

Mantenga lo mas cortas posible todas las rutinas de evento y
evite utilizar en ellas instrucciones de RAPID del tipo WaitTime,
WatiDI, etc.
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40357, Falta el gestor de errores

Descripcion
No hay ninguin gestor de errores que gestione el error de
proceso para la tarea arg.

Consecuencias
El programa no podra ejecutarse mas alla de la siguiente

instruccién de movimiento.

Causas probables

Falta el gestor de errores.

Acciones recomendadas
Anada un gestor de errores. El gestor de errores debe incluir
una instruccién StartMove (StartMoveRetry).

40358, Mensaje de RMQ desechado

Descripcion
Un mensaje de RMQ fue desechado en la tarea arg. arg recibio

un mensaje de RMQ que no pudo ser gestionado.

Consecuencias
El mensaje de RMQ fue desechado sin ninguna notificacion al

remitente.

Causas probables

Puede deberse a varios motivos diferentes.

1. No hay ninguna interrupcion conectada al tipo del mensaje
recibido.

2. No fue posible crear ninguna interrupcion porque la cola de
interrupciones estaba llena.

3. El mensaije recibido estaba dafado.

Acciones recomendadas
Asegurese de que la tarea haya conectado una interrupcién a
todos los tipos de mensajes que debe ser posible recibir. Lea

acerca de IRMQMessage en el Manual de referencia de RAPID.

40502, Interrupcion de entrada digital

Descripcion

Tarea: arg

Una entrada digital interrumpié la ejecucion.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Recuperacioén: arg

40504, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg

Continua en la pagina siguiente

arg
arg

arg

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

40506, Error de acceso al sistema

Descripcion
Tarea: arg
arg

arg

arg

Acciones recomendadas

Recuperacion: arg

40507, Error de limite

Descripcion
Tarea: arg
Imposible seguir retrocediendo en la trayectoria arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

40508, Error de valor de orientacion

Descripcion
Tarea: arg
Valor de orientacién incorrecto en arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Todas las orientaciones utilizadas deben estar normalizadas,
es decir, la suma de los cuadrados de los elementos del

cuaternio debe ser 1.

40511, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
El parametro arg de arg esta especificado con un valor negativo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
El parametro debe estar definido como un valor positivo.
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40512, Falta un valor de eje externo

Descripcion
Algun eje externo activo tiene un valor de orden incorrecto o

inexistente.

Acciones recomendadas
Reprograme la posicion.

40513, Error de unidad mecanica

Descripcion

Tarea: arg

Imposible activar o desactivar la unidad mecanica. Es posible
que el mensaje anterior contenga mas informacién.

Ref. de programa arg

40514, Error de ejecucion

Descripcion

Tarea: arg

El robot esta demasiado lejos de la trayectoria para realizar
una operacion StartMove con el movimiento interrumpido.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Posicione el robot en la posicién interrumpida del programa.

Recuperacion: arg

40515, Error de tipo

Descripcion
Tarea: arg
Tipo de dato no valido en un argumento del parametro arg.

Acciones recomendadas
Cambie el parametro a un tipo valido. Asegurese de que el tipo

del valor sea de valor o semivalor.

40518, Error de tipo

Descripcion
Tarea: arg
El tipo esperado es distinto del tipo leido en arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el tipo en el argumento.

40519, Fin de archivo

Descripcion

Tarea: arg

6.5 4x xxx
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Se ha encontrado un fin de archivo antes de leer todos los
bytes de arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

40522, Error de limite

Descripcion

Tarea: arg

Desbordamiento de cronémetro.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Recuperacioén: arg

40523, Conflicto de unidad mecanica

Descripcion
No es posible desactivar la unidad mecanica arg a causa de la

configuracion.

Acciones recomendadas

Compruebe la configuracion.

40524, Error de acceso a transportador

Descripcion
Tarea: arg
El transportador no esta activado.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

40525, Error de acceso a transportador

Descripcion

Tarea: arg

No hay un tnico ndmero definido.
Ref. de programa arg

40526, Error de acceso a transportador

Descripcion
Tarea: arg
La unidad mecanica arg no es una unidad mecanica simple.

Ref. de programa arg
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40527, Error de acceso a archivo

Descripcion

Tarea: arg

Imposible abrir arg.
Ref. de programa arg

Causas probables
- La referencia al dispositivo de E/S ya se esta utilizando.

Acciones recomendadas
- Si la referencia al dispositivo de E/S ya se esta utilizando,
ciérrela o utilice otra.

Recuperacioén: arg

40528, Error de acceso a archivo

Descripcion
Tarea: arg
El archivo o el canal serie no estan abiertos.

Ref. de programa. arg

Causas probables
- El dispositivo de E/S no esta abierto o ya ha sido cerrado.

Acciones recomendadas
- Compruebe si el dispositivo esta abierto.

Recuperacioén: arg

40529, Error de acceso a archivo

Descripcion
Tarea: arg
Imposible acceder el archivo arg.

Ref. de programa arg

Causas probables

- La ruta o el nombre de archivo son incorrectos.

- La referencia al dispositivo de E/S ya se esta utilizando.

- Se ha excedido el nimero maximo de archivos abiertos al
mismo tiempo.

- El disco esta lleno.

Acciones recomendadas

- Compruebe la trayectoria o el nombre de archivo.

- Si la referencia al dispositivo de E/S ya se esta utilizando,
ciérrela o utilice otra.

- Compruebe el espacio del disco.

Recuperacioén: arg

40530, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg

Continua en la pagina siguiente

El nimero de caracteres del parametro arg de WriteBin que se
desea escribir en el canal serie es mayor que el tamafo de la
matriz que contiene los caracteres que se desea escribir.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Agrande la matriz o reduzca el parametro.

40531, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

La matriz arg de WriteBin es mas pequeia que 0 o mayor que
255.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el tamano de la matriz para que sea de 0 a 255.

40534, Tiempo limite agotado

Descripcion
Tarea: arg
Un tiempo limite agotado interrumpié la ejecucion.

.Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

40535, Error de tipo

Descripcion

Tarea: arg

El dato que estaba intentando buscar en el archivo no era de
tipo numérico.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Recuperacion: arg

40536, Error de acceso al sistema

Descripcion
Tarea: arg
Demasiadas peticiones de lectura pendientes.

Ref. de programa arg

40537, Error de acceso a archivo

Descripcion
Tarea: arg
El canal serie no esta abierto o esta intentando usar la

instruccién con un archivo.
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Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
- Abra el canal serie.
- Compruebe que la instruccién se utiliza con un canal serie.

Recuperacion: arg

40538, Tiempo maximo caducado

Descripcion

Tarea: arg

El tiempo de espera programado ha caducado.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Recuperacioén: arg

40539, Error de acceso al sistema

Descripcion
Tarea: arg
Opcién no permitida en esta tarea.

Ref. de programa arg

40540, Error de acceso a archivo

Descripcion
Tarea: arg
arg no es un directorio.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe que la ruta sea la ruta correcta del directorio que
desea abrir.

Recuperacion: arg

40541, Error de acceso a archivo

Descripcion
Tarea: arg
El directorio arg no esta disponible.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el directorio que esta intentando abrir.

Recuperacioén: arg

40542, Error de acceso a archivo

Descripcion

Tarea: arg

Imposible utilizar el sistema de archivos arg.
Ref. de programa arg

6.5 4x xxx
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Acciones recomendadas
- Compruebe la ruta y el nombre del archivo.

Recuperacion: arg

40543, Error de acceso a archivo

Descripcion
Tarea: arg
Imposible abrir arg.

Ref. de programa arg

Causas probables
Ya hay demasiados directorios abiertos.

Acciones recomendadas
Cierre uno de los directorios que ya tiene abiertos.

Recuperacioén: arg

40544, Error de acceso a archivo

Descripcion
Tarea: arg
Imposible crear el directorio arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

- Compruebe la ruta.

- Compruebe los permisos de escritura y ejecucién del directorio
dentro del cual se debe crear el nuevo directorio.

Recuperacién: arg

40545, Error de acceso a archivo

Descripcion

Tarea: arg

Imposible eliminar el directorio arg.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

- Compruebe la ruta.

- Compruebe los permisos de escritura y ejecucion del directorio
dentro del cual esta situado el directorio que desea eliminar.
Recuperacion: arg

40546, Error de acceso a archivo

Descripcion

Tarea: arg

Imposible eliminar el archivo arg.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

- Compruebe la ruta.

Continua en la pagina siguiente
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- Compruebe si tiene permisos de escritura para el archivo.
- Compruebe los permisos de escritura y ejecucion del directorio
dentro del cual esta situado el archivo que desea eliminar.

Recuperacion: arg

40547, Error de acceso a archivo

Descripcion
Tarea: arg
Imposible cambiar el nombre del archivo arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

- Compruebe la ruta.

- Compruebe el permiso de escritura del archivo cuyo nombre
desea cambiar.

- Compruebe el permiso de escritura y ejecucion del directorio
dentro del cual se encuentra el archivo cuyo nombre desea
cambiar.

Recuperacion: arg

40548, Error de acceso a archivo

Descripcion
Tarea: arg
Imposible copiar el archivo arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

- Compruebe la ruta.

- Compruebe el permiso de escritura para el directorio al que
desea copiar el archivo.

- Compruebe el espacio disponible.

Recuperacion: arg

40549, Error de acceso al sistema

Descripcion

Tarea: arg

Unidad mecanica desconocida arg.

El dato del tipo mecunit es desconocido para el sistema.

Ref. de programa arg

Causas probables
El dato de tipo mecunit ha sido declarado en el programa.

Acciones recomendadas

Elimine la declaracion del dato de tipo mecunit del programa
y utilice uno de los tipos de datos mecunit predefinidos
(definidos automaticamente por el sistema).

Continua en la pagina siguiente

40555, Error de E/S

Descripcion
Tarea: arg
Imposible leer la sefal de E/S.

Ref. de programa arg

40556, Error de E/S

Descripcion

Tarea: arg

Imposible escribir en la sefial de E/S.
Ref. de programa arg

40557, Error de E/S

Descripcion

Tarea: arg

Error de configuracion de la sefal de E/S.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe la definicidn de configuraciéon o de alias de la sefal
de E/S.

40558, Error de E/S

Descripcion
Tarea: arg
Imposible leer la sefal de E/S arg de la unidad arg.

Ref. de programa arg

40559, Error de E/S

Descripcion

Tarea: arg

Imposible escribir en la sefial de E/S arg de la unidad arg.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

40560, Error de acceso al sistema

Descripcion
Tarea: arg
Imposible guardar el médulo de programa arg.

Ref. de programa arg

40561, Error de acceso al sistema

Descripcion
Tarea: arg
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arg no es un nombre de médulo.

Ref. de programa arg

Consecuencias
Imposible descargar, guardar o borrar este médulo.

Acciones recomendadas

Compruebe el nombre del médulo.

40562, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
Numero de eje desconocido para la unidad mecanica arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el valor del argumento AxisNo.
Recuperacion: arg

40563, Error de acceso al sistema

Descripcion
Tarea: arg
Unidad mecanica arg inactiva.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Active la unidad mecanica.

Recuperacioén: arg

40564, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

Error de definicion de orientacion.

La base de coordenadas de fijacion de GripLoad en la
herramienta o el objeto de trabajo (usuario + objeto) no esta
normalizada.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe la orientacion. Todas las orientaciones utilizadas
deben estar normalizadas, es decir, la suma de los cuadrados

de los elementos del cuaternio debe ser 1.

40565, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

Los dos argumentos deben ser > 0.
Ref. de programa arg

6.5 4x xxx
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Acciones recomendadas

Compruebe el valor de los argumentos.

40566, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
Los dos argumentos deben ser > 0 y <= 100.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el valor de los argumentos.

40567, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
Error de cuaternio.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el componente aom de loaddata.

40568, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

El eje no puede tener un valor menor que 0.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Cambie el valor a un numero positivo.

40569, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento AccMax debe estar definido si el argumento
AccLim tiene el valor TRUE.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Asigne un valor al argumento AccMax.

40570, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento DecelMax debe estar definido si el argumento
DecelLim tiene el valor TRUE.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Asigne un valor al argumento DecelMax.

Continua en la pagina siguiente
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40571, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
El valor del parametro AccMax es demasiado bajo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Aumente el valor del parametro AccMax.
Recuperacion: arg

40572, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
El valor del parametro DecelMax es demasiado bajo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Aumente el valor del parametro DecelMax.

Recuperacioén: arg

40573, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El valor del argumento On es demasiado bajo.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Aumente el valor del argumento On.
Recuperacion: arg

40574, Aviso de busqueda

Descripcion

Tarea: arg

El nimero de coincidencias durante la busqueda fue arg.
Antes de realizar la busqueda siguiente, asegurese de mover
el TCP a la posicion inicial de la trayectoria de busqueda.
Ref. de programa arg

Consecuencias
Si no se realiza el reposicionamiento antes de reiniciar una
busqueda circular, los movimientos resultantes pueden causar

danos.

Acciones recomendadas

Recuperacién: arg

40576, Error de Parld

Descripcion
Tarea: arg

Continua en la pagina siguiente

El tamafio de matriz del argumento AxValid no es igual al
numero de ejes.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el tamafo de la matriz.

40577, Error de Parld

Descripcion

Tarea: arg

La funcién ParldRobValid debe ejecutarse antes de la funcion
ParldPosValid.

Ref. de programa arg

Causas probables
La funcién ParldRobValid debe ejecutarse antes de la funcion
ParldPosValid.

Acciones recomendadas
Compruebe que la funcion ParldRobValid se haya ejecutado

antes que ParldPosValid.

40578, Error de Parld

Descripcion

Tarea: arg

Falta el argumento opcional PaylLoad. Para usar la identificacién
de carga util, debe especificar este argumento.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Asigne un valor al argumento PayLoad.

40579, Error de Parld

Descripcion

Tarea: arg

El argumento opcional PayLoad so6lo debe usarse para la
identificacion de la carga util.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Elimine el argumento PayLoad.

40580, Error de Parld

Descripcion

Tarea: arg

Estado incorrecto para LoadldInit.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe toda la secuencia de Parld.
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40581, Error de Parid

Descripcion
Tarea: arg
Estado incorrecto para ParldMoveSeq.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe toda la secuencia de Parld.

40582, Error de Parid

Descripcion
Tarea: arg
Estado incorrecto para LoadldlInit.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe toda la secuencia de Parld.

40583, Error de Parid

Descripcion

Tarea: arg

No se permite la ejecucion hacia atras.
Ref. de programa arg

40584, Error de Parld

Descripcion

Tarea: arg

ParldMoveSeq / parametro NextMove:
Tamano de matriz incorrecto.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe el tamafo de la matriz.

40585, Error de Parid

Descripcion

Tarea: arg

Falta el argumento WObj de Loadld para una carga util con
TCP fijo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Anada el argumento WODb;.

40586, Error de Parld

Descripcion

Tarea: arg

6.5 4x xxx

Continuacion

Argumento WObj no permitido. Este argumento sélo debe
usarse para una carga util con TCP fijo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Elimine el argumento WODb;j.

40587, Error de Parld

Descripcion

Tarea: arg

ParldMoveSeq / parametro MoveData:
Tamarho de matriz incorrecto.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe el tamafo de la matriz.

40588, Error de Parid

Descripcion

Tarea: arg

ParldMove / parametro Startindex:
Startindex incorrecto.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el valor de Startindex.

40589, Error de Parld

Descripcion

Tarea: arg

ParldMove / parametro Startindex:
Apunta a un tipo de movimiento negativo.
Ref. de programa arg

40590, Error de Parld

Descripcion
arg

arg

Acciones recomendadas
arg

40591, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

Tipo desconocido de identificacion de parametro.
Ref. de programa arg

Continua en la pagina siguiente
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Acciones recomendadas

Compruebe el argumento ParldType.

Acciones recomendadas

Compruebe el argumento LoadldType.

40592, Programa detenido durante la
identificacion de carga

Descripcion

Tarea: arg

No se permite ningun tipo de detencién del programa durante
la identificacion de carga.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Vuelva a empezar el procedimiento de identificacién desde el
principio.

Recuperacién: arg

40593, Caida de alimentacion durante la
identificacion de carga

Descripcion

Tarea: arg

Las caidas de alimentacién durante la identificacion de la carga
daran lugar a resultados de carga incorrectos.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Reinicie de nuevo la ejecucién del programa con el mismo
modo de ejecucién (sin mover el PP) para realizar la
identificacion de carga desde el principio.

Recuperacién: arg

40594, Error de usuario durante la identificacion
de carga

Descripcion

Tarea: arg

Se ha producido un error que ha producido el desplazamiento
del PP al comienzo del procedimiento de identificacion de carga.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Vuelva a empezar el procedimiento de identificacion desde el
principio.

Recuperacion: arg

40595, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

Tipo desconocido de identificacion de carga.
Ref. de programa arg

Continua en la pagina siguiente

40596, Programa detenido durante la
identificacion de carga

Descripcion

Tarea: arg

No se permite ningun tipo de detencion del programa durante
la identificacion de carga.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Vuelva a reiniciar la ejecucién del programa desde el principio
para la identificacion de la carga.

40597, Redefinicion de velocidad

Descripcion

Tarea: arg

La redefinicion de velocidad no es del 100 por ciento.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
- Cambie la redefinicion de velocidad a 100.
- Vuelva a reiniciar la ejecucion del programa desde el principio

para la identificacion de la carga.

40598, Programa detenido durante la
identificacion de carga

Descripcion
No se permite ningun tipo de detencion del programa durante

los movimientos de identificacion de carga.

Consecuencias
No es posible completar la secuencia de identificacién de carga.
Recuerde que algunos ejes de la unidad mecanica actual se

encuentran ahora en el modo independiente.

Causas probables

Interrupcion de la secuencia de identificaciéon de carga con un
paro de programa, o bien liberacién del dispositivo de
habilitacién.

Acciones recomendadas

1) Reinicie el programa. En este caso, la rutina de servicio de
identificacion de carga se ejecutara desde el principio.

2) También es posible cancelar completamente la rutina de

servicio para omitir la identificacién de la carga.
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40603, Error de argumento
Descripcion
El argumento arg no debe tener un valor negativo.

Acciones recomendadas

Cambie el valor del argumento arg a un valor positivo.

40607, Error de ejecucion

Descripcion

Tarea: arg

No se permite cambiar el modo de ejecucién de hacia delante
a hacia atras ni viceversa

durante la realizacion de un movimiento circular.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Si es posible, seleccione el modo de ejecucion original y
presione la tecla de inicio

para continuar con el movimiento circular detenido. Si no es
posible, mueva el robot y el puntero de programa para un nuevo

inicio.

40608, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
Error de definicién de orientacion en arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Todas las orientaciones utilizadas deben estar normalizadas,
es decir, la suma de los cuadrados de los elementos del

cuaternio debe ser 1.

40609, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento \WODbj especifica una unidad mecanica con un
nombre demasiado largo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Utilice un maximo de 16 caracteres para especificar el nombre
de una unidad mecanica coordinada.

40611, Error de ejecucion

Descripcion

Tarea: arg

6.5 4x xxx
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No se permite retroceder paso a paso con esta instrucciéon de
movimiento.

Ref. de programa arg

Consecuencias
El retroceso paso a paso hasta una posicién definida con otra
herramienta u objeto de trabajo puede dar lugar a una

trayectoria defectuosa.

Acciones recomendadas
Compruebe la herramienta y el objeto de trabajo.

40612, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

No se ha programado ningtin argumento para el nombre de la
sefal de salida.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Es posible establecer una E/S de posicion fija como una sefal
de salida digital, un grupo de salidas digitales o un grupo de

salidas analdgicas durante el movimiento del robot.

40613, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento opcional arg sélo puede combinarse con el
argumento de sefal de salida arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe y cambie los argumentos.

40614, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento arg no es 0 ni 1.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Las sefales de datos sélo pueden tener u ofrecer el valor 0 6
1.

40615, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
El argumento arg no es un valor entero.

Ref. de programa arg

Continua en la pagina siguiente
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Acciones recomendadas
Los grupos de senales digitales de entrada/salida, las
identidades de proceso o los selectores de proceso sé6lo pueden

tener valores enteros.

40616, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
El argumento arg esta fuera de los limites permitidos.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

El grupo de sefales digitales de entrada/salida sélo puede tener
u ofrecer un valor de 0 a arg segun la configuracion de los
parametros del sistema.

Recuperacioén: arg

40617, Error de argumento

Descripcion

Tarea arg:

Uno de los argumentos SetValue, SetDvalue, ScaleValue,
CheckValue o CheckDvalue esta fuera de los limites permitidos.

Ref. de programa arg

Causas probables

La sefal analdgica sélo puede ser activada/consultada entre
arg y arg de acuerdo con la configuraciéon de parametros del
sistema de E/S.

Acciones recomendadas
Compruebe el programa de RAPID o la configuracion de E/S.

Recuperacion: arg

40620, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
El argumento arg tiene un valor negativo demasiado alto.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el valor del argumento arg a arg o mas.

40622, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El valor del argumento Time es demasiado bajo para las
interrupciones ciclicas.

Ref. de programa arg

Continua en la pagina siguiente

Acciones recomendadas

Cambie el valor de Time a un valor igual o superior a los 0,1 s.

40623, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El valor del argumento Time es demasiado bajo para las
interrupciones Unicas.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el valor de Time a un valor igual o superior a los 0,01
s.

40624, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento arg no esta entre O y 2.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Especifique el flanco para generar la interrupcion.
0 = Flanco negativo (alto -> bajo).

1 = Flanco positivo (bajo -> alto).

2 = Tanto el flanco negativo como el positivo.

40625, Error de limite

Descripcion
Tarea: arg
El robot esta fuera de limites.

Ref. de programa arg

Causas probables
- Eje fuera del area de trabajo.

- Se han superado los limites de al menos un eje acoplado.

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

40631, Error de instruccion

Descripcion

Tarea: arg

Demasiadas instrucciones de movimiento en secuencia con
una ejecucion de programa de RAPID concurrente.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Edite el programa para realizar como maximo 5 MoveX \Conc

en secuencia en el nivel de ejecucion basica del programa.
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Recuperacién: arg

40632, Error de instruccion

Descripcion

Tarea: arg

No se permite ninguna instruccién de movimiento con una
ejecucion de programa de RAPID concurrente dentro de la
parte StorePath-RestoPath del programa.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Edite el programa de forma que no contenga ninguna
instrucciéon MoveX \Conc dentro de la parte
StorePath-RestoPath del programa.

40634, Error de referencia

Descripcion

Tarea: arg

La senal arg es desconocida en el sistema.
Ref. de programa arg

Causas probables
Si la sefal esta definida en el programa de RAPID, debe estar

conectada a la sefal configurada con la instruccion AliaslO.

Acciones recomendadas
Todas las sefales (excepto las sefales AliaslO) deben estar
definidas en los parametros del sistema y no pueden definirse

en el programa de RAPID.

40636, Error de sensor

Descripcion
Tarea: arg
No se obtiene ninguna medicién del sensor.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
El dato solicitado no esta disponible.
Recuperacion: arg

40637, Error de sensor

Descripcion
Tarea: arg
AUnN no preparada.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
La funcidn solicitada autin no esta disponible.

Recuperacioén: arg

6.5 4x xxx

Continuacion

40638, Error de sensor

Descripcion
Tarea: arg
Error general.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Se ha producido un error general que no esta relacionado
especificamente con la accion solicitada. Lea el bloque "Error
log" si la funcion esta disponible.

Recuperacién: arg

40639, Error de sensor

Descripcion

Tarea: arg

Sensor ocupado. Inténtelo mas tarde.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
El sensor esta ocupado con otra funcion.

Recuperacion: arg

40640, Error de sensor

Descripcion
Tarea: arg
Error desconocido.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
La funcién solicitada del sensor es desconocida.
Recuperacion: arg

40641, Error de sensor

Descripcion

Tarea: arg

Variable o numero de bloque no valido.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
La variable o el bloque solicitados no estan definidos en el
sensor.

Recuperacion: arg

40642, Error de sensor

Descripcion
Tarea: arg
Alarma externa.

Ref. de programa arg

Continua en la pagina siguiente
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Acciones recomendadas
Alarma de un equipo externo.

Recuperacion: arg

40643, Error de sensor

Descripcion
Tarea: arg
Alarma de camara.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Se ha detectado algun error en la cdmara. Realice una prueba
Camcheck para comprobar

si la camara se encuentra en buen estado.

Recuperacién: arg

40644, Error de sensor

Descripcion

Tarea: arg

Alarma de temperatura.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

La camara esta sobrecalentada y necesita mas aire o agua de
refrigeracion.

Recuperacion: arg

40645, Error de sensor

Descripcion
Tarea: arg
Valor fuera de rango.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
El valor del dato enviado al sensor esta fuera de rango.

Recuperacioén: arg

40646, Error de sensor

Descripcion

Tarea: arg

Fallo al comprobar la camara.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

La funcion CAMCHECK ha fallado. La camara esta averiada.
Enviela para su reparacion.

Recuperacion: arg

Continua en la pagina siguiente

40647, Error de sensor

Descripcion
Tarea: arg
Tiempo limite de comunicacién agotado.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Aumente el tiempo limite y compruebe las conexiones del
sensor.

Recuperacion: arg

40648, Error de busqueda

Descripcion

Tarea: arg

No se permite ejecutar StorePath mientras la busqueda esta
activa en el nivel base de trayectoria de movimiento.

Ref. de programa arg

Consecuencias

Programa detenido.

Causas probables
Ejecucion de la instruccion StorePath mientras habia una
busqueda activa.

Acciones recomendadas

No es posible utilizar StorePath en una rutina TRAP, de evento
o de servicio mientras hay una busqueda activa en el nivel base
de trayectoria de movimiento.

Si se utilizan interrupciones en el programa para la ejecucion
de rutinas TRAP, estas interrupciones deben ser desactivadas
durante cualquier busqueda.

Por ejemplo: ISleep - SearchL - IWatch

40649, Limitacion de ruta

Descripcion

Tarea: arg

arg se ha realizado. Es necesario ejecutar en primer lugar la
instruccidn arg antes de realizar un nuevo arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el programa de RAPID.

40650, Combinacion de parametros incorrecta

Descripcion
Tarea: arg
Los parametros opcionales y modificadores no se usan en una

combinacion correcta.
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Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

- Ninguno de los parametros opcionales y modificadores
conserva el sistema de coordenadas anterior.

- El modificador Old tiene la misma funcion.

- RefPos o RefNum debe definirse con Short, Fwd o Bwd.

40651, Use una entrada numérica

Descripcion

Tarea: arg

Use una entrada numérica para la posicion, en lugar de un
robtarget.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

No es posible usar un robtarget para definir la posicion de los
ejes del robot.

Utilice el parametro opcional para la introduccién numérica de

la posicion.

40652, Eje en movimiento

Descripcion

Tarea: arg

Un eje del robot, un eje externo o un eje independiente esta en
movimiento.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Todos los ejes del robot, ejes externos y ejes independientes
deben estar parados.

Utilice MoveL con el argumento Fine para los ejes del robot y
externos.

Utilice IndRMove para los ejes independientes.
Recuperacion: arg

40654, Eje no activo

Descripcion

Tarea: arg

La posicién de destino del eje a la que debe moverse no esta
definida (9E9) o

el eje a mover no esta activo en este momento.

Ref. de programa arg

Causas probables

1) La posicion a la que debe moverse ha sido programada sin
ninguna unidad mecanica activa.

2) La posicion a la que debe moverse ha sido modificada
mientras la unidad mecanica estaba desactivada.

6.5 4x xxx

Continuacion

3) La unidad mecanica no esta activada en este momento.

Acciones recomendadas

La unidad mecanica debe estar activada antes de modificar la
posicion de destino o moverse hasta ella.

Recuperacion: arg

40655, Eje no independiente

Descripcion

Tarea: arg

El eje no se encuentra en el modo independiente.
Ref. de programa arg

Consecuencias
Sélo es posible obtener el estado de los ejes que se encuentran

en el modo independiente.

Acciones recomendadas
Cambie todos los ejes al modo independiente.

Recuperacion: arg

40658, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

El parametro arg sélo puede usarse si el parametro arg es
mayor que cero.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

El parametro arg solo tiene efecto sobre la primera instruccion
TriggX, en una secuencia de varias instrucciones TriggX, que
controla la sefal proporcional AO de velocidad.

40661, Error de busqueda

Descripcion

Tarea: arg

La senal arg para la instruccion SearchX ya tiene el valor
especificado (alto o bajo) al principio de la busqueda, o la
unidad de E/S de la sefial no esta en funcionamiento para este
caso.

Antes de realizar la busqueda siguiente, asegurese de que el
TCP vuelva a la posicion inicial de la trayectoria de busqueda.

Ref. de programa arg

Consecuencias
Si no se realiza el reposicionamiento antes de reiniciar una
busqueda circular, los movimientos resultantes pueden causar

danos.

Continua en la pagina siguiente
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Acciones recomendadas

Recuperacioén: arg

40662, Tipo de zona mundo no valido

Descripcion

Tarea: arg

El modificador \arg debe estar asociado con una zona mundo
arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Si se utiliza el modificador \Temp, el tipo de dato debe ser
wztemporary en WorldZone.

Si se utiliza el modificador \Stat, el tipo de dato debe ser

wzstationary en WorldZone.

40663, Zona mundo no utilizada

Descripcion

Tarea: arg

El argumento arg de la instruccién arg hace referencia a una
zona mundo no utilizada.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
La zona mundo debe estar definida y activada por una
instruccion WZLimSup o WZDOSet.

40664, Zona mundo ya utilizada

Descripcion

Tarea: arg

La zona mundo 'arg' ya ha sido definida y activada.
Las zonas mundo sélo pueden ser definidas una vez.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Utilice una zona mundo con otro nombre.

40665, Demasiadas zonas mundo

Descripcion

Tarea: arg

No es posible afadir la zona mundo arg . La tabla de zonas
mundo esta llena.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el programa de RAPID para comprobar si puede

eliminar alguna de las zonas mundo.

Continua en la pagina siguiente

40666, Zonas mundo no validas

Descripcion

Tarea: arg

La zona mundo 'arg' ha sido definida localmente en la rutina
actual.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Defina la zona mundo como global o local en el médulo.

40667, Zonas mundo no validas

Descripcion

Tarea: arg

El argumento WorldZone arg no es una referencia de dato
completa.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe el valor del argumento WorldZone.

40668, Dato de forma no utilizado

Descripcion

Tarea: arg

El argumento 'arg' de la instruccién arg debe hacer referencia
a un dato de forma definido.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

El dato de forma se utiliza para almacenar una definicién de
volumen. Debe definirlo

con WZBoxDef, WZSphDef o WZCyIDef antes de usarlo desde
WZLimSup o WZDOSet.

40669, Zona mundo demasiado pequena

Descripcion

Tarea: arg

Al menos un lado o radio es menor que el minimo permitido
en la instruccién arg .

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe la instruccién de definicion de volumen anterior.

40670, Zona mundo no valida

Descripcion

Tarea: arg

El indice del argumento de zona mundo arg de arg no es un
indice valido definido por WZLimSup o WZDOSet.
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Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el programa de RAPID.

40671, Uso no valido de la zona mundo

Descripcion
Tarea: arg
El argumento 'arg' de arg debe ser una zona mundo temporal.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el argumento.

40672, Zona mundo ya utilizada

Descripcion

Tarea: arg

No es posible afadir la zona mundo arg . Ya hay otra zona
mundo definida con el mismo nombre en el sistema.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe el nombre de la zona mundo.

40673, Error de acceso de E/S

Descripcion

Tarea: arg

La seial indicada en el parametro arg esta protegida contra
escritura para el acceso de RAPID.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Seleccione otra sefal de usuario o cambie el modo de acceso

de la senal.

40674, Error de acceso de E/S

Descripcion

Tarea: arg

La sefial indicada en el parametro arg no esta protegida contra
escritura para el acceso de usuario desde la unidad de
programacion o RAPID.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el modo de acceso al tipo de sistema de la sefial en la
configuracion de E/S.

6.5 4x xxx

Continuacion

40675, Error de ejecucion

Descripcion
No se permite cambiar el modo de ejecucion de hacia delante
a hacia atras ni viceversa al ejecutar una rutina TRAP invisible.

Acciones recomendadas
Si es posible, seleccione el modo de ejecucion original y
presione la tecla de inicio para continuar.

40676, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
El valor de DeltadJointVal del eje de robot arg es <= 0.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el valor de DeltaJointVal. El valor de DeltaJointVal
de todos los ejes que se desee supervisar debe ser >0 mm o

grados.

40677, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

El valor de DeltaJointVal del eje externo arg es <= 0.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe el valor de DeltaJdointVal. El valor de DeltaJointVal
de todos los ejes que se desee supervisar debe ser > 0 mm o
grados.

40678, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

El valor de LowdJointVal es mayor que o igual al valor de
HighJointVal para el eje de robot arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe los valores de HighJointVal y LowJointVal. El valor
de HighdJointVal debe ser mayor que el valor de LowdJointVal
en todos los ejes que tengan limites superiores y/o inferiores
definidos.

40679, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

Continua en la pagina siguiente
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El valor de LowdJointVal es mayor que o igual al valor de
HighdJointVal para el eje externo arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe los valores de HighJointVal y LowJointVal. El valor
de HighdJointVal debe ser mayor que el valor de LowdJointVal
en todos los ejes que tengan limites superiores y/o inferiores

definidos.

Consecuencias

No fue posible cargar el médulo arg.

Acciones recomendadas

1. Elimine algun otro médulo e inténtelo de nuevo.

2. Compruebe si seria posible dividir las estructuras de datos
de gran tamafio en bloques mas pequenios.

3. El uso de médulos instalados puede ahorrar memoria de

programas.

40680, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

Error en el valor de WZHomedointDef utilizado. No se permite
especificar la supervision del eje inactivo arg

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el argumento MiddleJointVal a 9E9 para el eje afectado.

40681, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

Error en el valor de WZLimJointDef utilizado. No se permite
especificar la limitacion del eje inactivo arg

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie los argumentos LowdJointVal y HighJointVal a 9E9 para

el eje afectado.

40700, Error de sintaxis

Descripcion
Tarea: arg
Error de sintaxis

arg

40701, Memoria de programas llena

Descripcion
La tarea arg sélo dispone de arg bytes libres en su espacio de

usuario.

Consecuencias

La operacion solicitada no pudo ser completada.

Acciones recomendadas

1. Elimine otros médulos e inténtelo de nuevo.

2. Compruebe si seria posible dividir las estructuras de datos
de gran tamafo en bloques mas pequefos.

3. El uso de médulos instalados puede ahorrar memoria de

programas.

40698, Error de lectura

Descripcion
La tarea arg esta intentando leer el archivo arg pero no lo

consigue.

Consecuencias
No fue posible leer o cargar arg.

Causas probables

Si esta intentando utilizar un archivo de un disco de FTP
montado, asegurese de que el tamafo de arg no sea mayor
que el tamano de archivo maximo configurado en la

configuracion del protocolo FTP.

40699, Memoria de programas llena

Descripcion
La tarea arg sélo dispone de arg bytes en su memoria de

programas.

Continua en la pagina siguiente

40702, Archivo no encontrado

Descripcion
Tarea: arg
Imposible encontrar el archivo arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

- Compruebe la ruta y el nombre de archivo.
- Compruebe si el archivo existe.
Recuperacion: arg

40703, Error de descarga

Descripcion

Tarea: arg

Imposible cargar el médulo de programa.

Se debe a que el médulo ha sido modificado pero no ha sido
guardado.
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Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Instrucciéon UnLoad:

Utilice el modificador opcional ErrlfChanged, sin recuperacién
de esta situacién, en un gestor de errores.

Recuperacion: arg

40704, Error de descarga

Descripcion

Tarea: arg

arg

Imposible cargar el médulo de programa.
Ref. de programa arg

Causas probables
- Médulo no cargado con la instruccion Load.
- No tiene la misma ruta de archivo que la utilizada con la

instruccion Load.

Acciones recomendadas

- Compruebe si el médulo de programa ha sido cargado con la
instruccion Load.

- Compruebe si la ruta y el nombre del archivo son iguales en
las instrucciones UnLoad y Load.

Recuperacion: arg

40705, Error de sintaxis

Descripcion
Tarea: arg
Error de sintaxis

arg

Acciones recomendadas

Encontrara mas errores de sintaxis a continuacion.

40706, Error de carga

Descripcion

Tarea: arg

El médulo de programa ya esta cargado.
Ref. de programa arg

Causas probables
El nombre de médulo que aparece en el encabezamiento del

archivo arg ya existe en la memoria de programas.

Acciones recomendadas

Recuperacioén: arg

6.5 4x xxx
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40707, Nombre no valido de unidad de E/S

Descripcion
Tarea: arg
El nombre de unidad arg no existe.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

- Compruebe si el nombre de la unidad esta bien escrito.
- Compruebe si la unidad esta definida.

Recuperacion: arg

40708, Unidad de E/S no activada

Descripcion

Tarea: arg

La unidad de E/S arg no esta activada.
Ref. de programa arg

Causas probables

El tiempo maximo de espera era demasiado breve.

Acciones recomendadas
Aumente el tiempo de espera o realice un reintento.

Recuperacion: arg

40709, Unidad de E/S no desactivada

Descripcion

Tarea: arg

La unidad de E/S arg no esta desactivada.
Ref. de programa arg

Causas probables

El tiempo maximo de espera era demasiado breve.

Acciones recomendadas
Aumente el tiempo de espera o realice un reintento.

Recuperacion: arg

40710, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento arg es un valor de expresion, no esta presente
o es un modificador.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el parametro arg a un tipo valido.

Recuperacion: arg

Continua en la pagina siguiente
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40711, Error de tipo de alias

Descripcion

Tarea: arg

Los tipos de datos de los argumentos FromSignal y ToSignal
deben ser iguales y deben ser del tipo signalxx.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Cambie el tipo a un tipo valido (signalai/ao, signaldi/do,
signalgi/go).

Recuperacion: arg

40712, Error de rutina de evento

Descripcion
Tarea: arg

Demasiadas rutinas de evento. La rutina arg no se ejecutara.

Acciones recomendadas
Encapsule la rutina en una de las otras rutinas especificadas

para el mismo evento.

40713, Error de definicion de alias

Descripcion

Tarea: arg

La sefal del argumento FromSignal: arg debe ser definida en
la configuracion de E/S y la sefial del argumento ToSignal: arg,
debe estar declarada en el programa de RAPID y no definida

en la configuracion de E/S.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe la configuraciéon de E/S y el programa de RAPID.

Recuperacioén: arg

40714, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
Error de definicién de orientacién en arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Es posible que sea una posicion vacia generada fuera de linea
(orientacién

no definida), que debe ser modificada con modpos.

Continua en la pagina siguiente

40720, Instalacion de alias de E/S

Descripcion
El sistema no pudo actualizar todas las sefnales de E/S como
simbolos de RAPID.

Consecuencias
No es posible utilizar ninguna sefal de E/S en un programa de
RAPID.

Causas probables
- Configuracion incorrecta de E/S

- Configuracion incorrecta de tareas

Acciones recomendadas
Reinicie el controlador.

40721, Instalacion de E/S

Descripcion

Tarea arg:

El sistema no pudo actualizar todas las sefales de E/S como
simbolos de RAPID.

Consecuencias
No es posible utilizar ninguna sefal de E/S en un programa de
RAPID.

Causas probables
- Configuracioén incorrecta de E/S
- Configuracién incorrecta de tareas

Acciones recomendadas

Reinicie el controlador.

40722, Unidades mecanicas

Descripcion
El sistema no pudo actualizar todas las unidades mecanicas

como simbolos de RAPID.

Consecuencias
No es posible usar unidades mecéanicas en un programa de
RAPID.

Causas probables
- Configuracion incorrecta de movimientos

- Configuracion incorrecta de tareas

Acciones recomendadas

Reinicie el controlador.

40723, Instalacion de camaras

Descripcion
Tarea arg:
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El sistema no pudo actualizar todas las unidades de camara

como simbolos de RAPID.

Consecuencias
No es posible usar unidades de camara en un programa de
RAPID.

Causas probables
- Configuracién incorrecta de camaras

- Configuracidn incorrecta de tareas

Acciones recomendadas

Reinicie el controlador.

40724, Error de guardado o borrado

Descripcion

Tarea: arg

No se pudo guardar o borrar el médulo de programa arg.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

- Compruebe si el nombre del médulo esta bien escrito.
- Compruebe si el médulo esta cargado.

Recuperacion: arg

40726, Error de referencia

Descripcion
Tarea: arg
La referencia de la sesion de carga no es valida.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe si la referencia especificada es la misma que en
StartLoad.

Recuperacioén: arg

40727, Error al guardar

Descripcion
Tarea: arg
Falta el archivo de origen arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Utilice el argumento FilePath para especificar el destino del
archivo.

Recuperacion: arg

40728, Error de base de coordenadas

Descripcion

Tarea: arg

6.5 4x xxx

Continuacion

Imposible calcular la nueva base de coordenadas.

Ref. de programa arg

Causas probables
Las posiciones no tienen las relaciones necesarias o no se han

especificado con una exactitud suficiente.

Acciones recomendadas

Compruebe si las posiciones estan demasiado cercanas entre
si, 0 no se han especificado con una exactitud suficiente.
Recuperacion: arg

40731, Error de valor

Descripcion

Tarea: arg

El valor del argumento arg de la sefial arg es superior a su valor
légico maximo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Cambie el argumento o cambie el parametro de valor légico
maximo

de la senal.

Recuperacion: arg

40732, Error de valor

Descripcion

Tarea: arg

El valor del argumento arg de la sefial arg es inferior a su valor
légico minimo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Cambie el argumento o cambie el parametro de valor légico
minimo de la senal.

Recuperacioén: arg

40733, Error de valor

Descripcion

Tarea: arg

El valor del argumento arg de la sefial arg es inferior al valor
del argumento arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie los valores de los argumentos.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

40734, Error de definicion de simbolo

Descripcion

Tarea: arg

La cadena de la tabla de texto arg en el indice arg es demasiado
larga.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el archivo de la tabla de texto y realice un arranque en

frio.

40735, Error de argumento
Descripcion
El eje no esta definido.

Acciones recomendadas
Debe definir el eje antes de ejecutar esta instruccion.

40736, Error de unidad mecanica

Descripcion

Tarea: arg

No es posible usar esta instruccién para definir una carga util
en el robot.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Utilice la instruccién GripLoad en lugar de MechUnitLoad.

40737, Error de definicion de simbolo

Descripcion

Tarea: arg

El texto solicitado o el paquete de texto no existe. Tabla de
texto arg, indice arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe los argumentos.

Recuperacion: arg

40738, Error de E/S

Descripcion
Imposible leer la sefal de E/S arg de la unidad arg.

Imposible reiniciar.

Causas probables

La conexién con el médulo de E/S se ha interrumpido.

Continua en la pagina siguiente

Acciones recomendadas
Restablezca la conexion con la unidad de E/S. Para permitir el
reinicio

del programa, situe el PP en una posicion de reinicio seguro.

40739, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

No ha especificado ninguno de los argumentos opcionales
DO1, GO1, GO2, GO3 o GO4.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Especifique al menos uno de los argumentos.

40740, Error de ejecucion

Descripcion

No es posible actualizar la variable PERS especificada en la
instruccion TriggStopProc

porque ya no existe.

Causas probables

Es posible que el médulo de programa que contenia la variable
PERS haya

sido eliminado de la memoria de programas.

Acciones recomendadas
Compruebe si se ha eliminado el médulo que contenia la

variable PERS. Si es asi, vuelva a cargarlo.

40741, Error de contexto

Descripcion

Tarea: arg

La instruccion arg sélo puede usarse en rutinas de evento.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Elimine la instruccion.

40742, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

El parametro de temporizador DipLag es mayor que el tiempo
preestablecido en el parametro de sistema Event.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Aumente el tiempo preestablecido en el parametro de sistema

Event o compruebe la compensacion del parametro DipLag.
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Recuperacién: arg

40743, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

Subtipo no valido en el argumento arg.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe el argumento.

40744, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
Valor no valido en arg en el argumento arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el argumento.

40745, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

arg es menor que arg en el argumento arg.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe el argumento.

40746, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

arg TRUE en el parametro arg en combinacién con la
coordinacién de transportador.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Imposible utilizar puntos finos al dejar los transportadores mas
alla de un punto de paro coordinado.

Utilice una zona en lugar de esta opcién.

40747, Error de acceso

Descripcion

Tarea: arg

Imposible leer o escribir el parametro de sistema arg. Se trata
de un parametro interno y esta protegido contra lectura y
escritura.

Ref. de programa arg

6.5 4x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

Recuperacioén: arg

40748, Error de valor

Descripcion

Tarea: arg

El dato que se deseaba escribir desde el parametro CfgData
al parametro de sistema esta fuera de los limites validos.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

40749, Error de ejecucion

Descripcion

Tarea: arg

No es posible ejecutar StartMove mientras el robot esta en
movimiento.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Recuperacioén: arg

40752, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

Aun no ha finalizado una sesién de carga con StartLoad -
WaitLoad.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Finalice la sesién de carga con WaitLoad, cancélela con
CancellLoad o sitte el PP en Main.

Recuperacion: arg

40753, Fallo de memoria

Descripcion

Tarea: arg

Debido a una caida de alimentacion durante la ejecucion de la
instruccién Load o StartLoad ... WaitLoad, la memoria de
programas de RAPID contiene informacién no valida.

*** PARA REPARARLO, REALICE UN ARRANQUE P-START.

Tk

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Es importante realizar un arranque P-Start, porque la memoria

de programas de RAPID ha quedado danada:

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

- Valor de inicializacién no valido en variables PERS
- Reduccién del tamafo disponible para la memoria de

programas

40754, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
No ha indicado ningun argumento.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Si desea utilizar un limite, aplique un valor al argumento

opcional On. De lo contrario, aplique un valor a Off.

40755, Error de contexto

Descripcion

Tarea: arg

La instruccion arg sélo puede usarse en rutinas TRAP.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Elimine la instruccién.

40756, Error de contexto

Descripcion

Tarea: arg

La instruccion arg sélo puede usarse en rutinas TRAP
solicitadas mediante la instruccioén arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Asegurese de que INTNO contenga el niUmero de interrupcion
utilizado por arg.

40757, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

La sesion de carga que esta intentando cancelar no se esta
utilizando.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Recuperacioén: arg

40758, Error de E/S

Descripcion
Imposible leer la sefial de E/S arg de la unidad arg.

Continua en la pagina siguiente

Causas probables

La conexién con el médulo de E/S se ha interrumpido.

Acciones recomendadas
Restablezca la conexion con la unidad de E/S.

40759, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
El argumento Data de arg tiene un tipo de dato no valido.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el tipo del dato. No se permite utilizar tipos de valor

ni de semivalor.

40761, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
El argumento arg tiene un valor negativo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el valor a un valor positivo o a cero.

40762, Error de valor

Descripcion

Tarea: arg

El valor del argumento arg fuerza al robot a abandonar el area
de trabajo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Reduzca el valor.

40763, Error de ejecucion

Descripcion

Tarea: arg

No es posible ejecutar la instruccién arg mientras el sistema
se encuentra en un estado de paro.

Ref. de programa arg

40764, Error de argumento de modificador

Descripcion

Tarea: arg

La instruccion arg debe usarse con un argumento de
modificador.

Ref. de programa arg
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Acciones recomendadas

Utilice el modificador Total o Free.

6.5 4x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

Recuperacioén: arg

40765, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

En la instruccion arg, el argumento arg no es un directorio
abierto.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Abra el directorio antes de intentar leerlo.
Recuperacioén: arg

40766, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

En la instruccion arg, el argumento arg no puede usarse sin el
argumento arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe el programa de RAPID.

40767, Error de busqueda

Descripcion
Tarea: arg
No se pudo realizar una busqueda del objeto del tipo arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el programa de RAPID.

40768, Error de acceso a simbolo

Descripcion
Tarea: arg
No hay ninguin simbolo de sistema arg disponible en el sistema.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Recuperacion: arg

40769, Error de acceso de lectura a simbolo

Descripcion

Tarea: arg

El simbolo arg no es un objeto que admita la lectura.
Ref. de programa arg

40770, Error de tipo de simbolo

Descripcion
Tarea: arg
El simbolo arg es del tipo arg y no del tipo esperado arg .

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el programa de RAPID.

40771, Error de acceso a simbolo

Descripcion
Tarea: arg
El simbolo arg no esta disponible en este ambito.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

40772, Error de E/S

Descripcion

Tarea: arg

La instruccién arg ha perdido el contacto con el transportador.
Ref. de programa arg

40773, Instruccion interrumpida

Descripcion

Tarea: arg

La instruccion arg se ha interrumpido por un motivo
desconocido.

Ref. de programa arg

40774, Objeto desechado

Descripcion

Tarea: arg

El objeto que estaba esperando la instruccion arg ha sido
desechado.

Ref. de programa arg

Causas probables
Se ha sobrepasado la ventana de inicio o no se ha satisfecho

el punto de comprobacion.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Acciones recomendadas

Si no se utiliza el punto de comprobacion, es necesario cambiar
a cero la distancia de punto de comprobacion y la anchura de
la ventana de punto de comprobacién.

Ejecute de nuevo la instruccion.

Recuperacion: arg

40775, Error de transportador

Descripcion

Tarea: arg

Otra instruccidn arg esta esperando una distancia respecto del
objeto.

Ref. de programa arg

40776, Error de transportador

Descripcion
Tarea: arg
Otra instruccion arg esta esperando al objeto.

Ref. de programa arg

40777, Error de transportador

Descripcion
Tarea: arg
La instruccién arg ya esta conectada.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

40778, Error de valor

Descripcion

Tarea: arg

El registro del nuevo nimero de error arg ha fallado. El valor
inicial debe ser -1 o el nimero anterior.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe el valor inicial de la nueva variable errnum.

40779, Numero de error como local

Descripcion

Tarea: arg

El nimero de error de usuario de RAPID arg no debe estar
declarado como local en la rutina.

Ref. de programa arg

Continua en la pagina siguiente

Acciones recomendadas

Compruebe la declaracion de errnum.

40780, Error de objeto de datos

Descripcion

Tarea: arg

No hay ningun objeto de datos vélido para el argumento arg
de la instruccién arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe si existe un objeto de datos correcto.

40781, Error de archivo

Descripcion

Tarea: arg

El parametro arg no se corresponde con ningun archivo de
texto cargado.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe si el archivo de texto esta instalado (correctamente).

40782, Error de modo

Descripcion

Tarea: arg

El archivo o el canal serie no estan abiertos para escritura.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe la forma en que ha abierto el archivo o el canal

serie.

40783, Error de modo

Descripcion

Tarea: arg

El archivo o el canal serie no estan abiertos con un modo
basado en caracteres.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe la forma en que ha abierto el archivo o el canal

serie.

40784, Error de modo

Descripcion
Tarea: arg
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El archivo o el canal serie no estan abiertos con un modo
binario.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe la forma en que ha abierto el archivo o el canal

serie.

40785, Error de modo

Descripcion
Tarea: arg
El archivo o el canal serie no estan abiertos para lectura.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe la forma en que ha abierto el archivo o el canal

serie.

40786, Error de lectura

Descripcion

Tarea: arg

Uno o varios bytes no se leyeron correctamente. Es posible
que el valor del dato leido

no sea coherente.

Ref. de programa arg

Consecuencias
Dado que la suma de comprobacion del mensaje recibido no
es la misma que la calculada en el momento del envio, los datos

del mensaje no pueden utilizarse.

Causas probables

El motivo puede ser:

- Problema de comunicacién

- Version de software de WriteAnyBin - ReadAnyBin diferente

entre el WriteAnyBin que envia y el ReadAnyBin que recibe.

Acciones recomendadas
Recuperacion de errores para el problema de comunicacién:

arg

40787, Error de base de coordenadas de usuario

Descripcion

Tarea: arg

Imposible obtener la base de coordenadas de usuario
coordinada.

Ref. de programa arg

6.5 4x xxx

Continuacion

40788, Error de eje

Descripcion
Tarea: arg
El eje unico no estd inicializado correctamente.

Ref. de programa arg

40789, Error de limitacion

Descripcion

Tarea: arg

La longitud de cadena del argumento de la ruta de archivo es
excesiva.

Ref. de programa arg

Causas probables
La maxima longitud de cadena permitida para la totalidad de

la ruta de archivos de sistema es arg caracteres.

Acciones recomendadas

Reduzca la longitud de la ruta.

40790, Error de valor

Descripcion

Tarea: arg

La cadena de RAPID es demasiado larga.
Ref. de programa arg

Causas probables

El valor de cadena supera la longitud maxima permitida.

Acciones recomendadas
Rescriba el programa para usar cadenas mas cortas.

Recuperacioén: arg

40791, Error de E/S

Descripcion

Tarea: arg

No queda espacio en el dispositivo (nombre de archivo arg).
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Recuperacioén: arg

40792, Error de E/S

Descripcion
Tarea: arg
Error de apertura/acceso de archivo en la ruta arg.

Ref. de programa arg

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Acciones recomendadas

- Compruebe los permisos. ¢ Esta protegido contra escritura el
archivo?

- Compruebe si el archivo o el directorio existen.

- Compruebe si queda espacio libre en el dispositivo.
Recuperacion: arg

40793, Error al instalar la tabla de texto

Descripcion

Tarea: arg

Falta un nombre de recurso de texto o nimero de indice, o bien
es incorrecto, en el archivo de texto.

Ref. de programa arg

Consecuencias
Es posible que el contenido de algunas de las tablas de texto

se haya dafado.

Acciones recomendadas
Corrija el error, realice un arranque en frio del sistema e

inténtelo de nuevo.

40794, Error al instalar la tabla de texto

Descripcion

Tarea: arg

El indice especificado dentro del recurso de texto ya existe en
el sistema.

Ref. de programa arg

Causas probables
- Error en la numeracion del indice.

- El archivo ha sido instalado dos veces.

Acciones recomendadas
Si se trata de un error en el indice, corrijalo, realice un arranque

en frio del sistema e inténtelo de nuevo.

40795, Error al instalar la tabla de texto

Descripcion
Tarea: arg
La memoria de sistema para tablas de texto esta llena.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Reduzca la cantidad de cadenas de texto definidas por el
usuario que se instalan desde RAPID. Realice un arranque en

frio del sistema e inténtelo de nuevo.

Continua en la pagina siguiente

40796, Error de sobrecarga

Descripcion

Tarea: arg

El sistema esta sobrecargado, de forma que la orden actual no
puede ser completada a tiempo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Reduzca la carga del ordenador principal, por ejemplo:
- Aumente el valor de WaitTime en los bucles de RAPID
- Aumente el tiempo de filtro de las sefales de E/S

- Evite las interrupciones ciclicas

40797, Error de E/S
Descripcion
Imposible leer la sefial de E/S arg de la unidad arg.

Causas probables

La conexién con el médulo de E/S se ha interrumpido.

Acciones recomendadas
Restablezca la conexion con la unidad de E/S.

40798, Error de acceso al sistema

Descripcion

arg

40799, Error de ejecucion

Descripcion

Tarea: arg

TestSignRead esta usando un canal que no tiene ninguna senal
definida.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Use TestSignDefine para definir una sefal para el canal.

40800, Error de herramienta

Descripcion

Tarea: arg

El componente robhold de la herramienta no tiene un valor
correcto.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Cambie el valor de robhold.

Si el robot es el que sostiene la herramienta, el valor debe ser
TRUE. Si el robot no es el que sostiene la herramienta, es decir,
si es una herramienta estacionaria, el valor debe ser FALSE.
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Continuacion

40801, Error de calculo

Descripcion
Tarea: arg
Imposible calcular la base de coordenadas de la herramienta.

Ref. de programa arg

Causas probables
No es posible calcular la base de coordenadas de la

herramienta con los puntos de aproximacién seleccionados.

Acciones recomendadas
Seleccione otros puntos de aproximacién, con la maxima

exactitud posible.

40802, Error de ejecucion

Descripcion
Tarea: arg
No es posible realizar la suscripcion.

Ref. de programa arg

Causas probables
No queda memoria libre para hacer otra suscripcion con esta

variable.

Acciones recomendadas

jPara continuar, debe mover el PP a Main!

40803, Mensaje de error demasiado largo

Descripcion
El mensaje de error era demasiado largo y ha sido recortado.

Esto significa que no podra leer la totalidad del mensaje.

40804, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento "type" de stoppointdata no puede ser "followtime"
en las instrucciones MovedJ, MoveAbsJ y MoveExtJ.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el valor de "type" a "inpos" o "stoptime".

40805, Error de movimiento

Descripcion

Tarea: arg

Error de MocGenlnstr.

Consulte el mensaje anterior para conocer la causa.

Ref. de programa arg

40806, Error de IOF

Descripcion

Tarea: arg

Error de lofGenlnstr.

Consulte el mensaje anterior para conocer la causa.

Ref. de programa arg

40807, Error de archivo

Descripcion

Tarea: arg

El archivo arg ya existe.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Para poder cambiar su nombre o copiarlo:

Cambie el nombre del archivo o elimine el archivo existente.
Recuperacion: arg

40811, No hay comunicacion con la unidad

Descripcion
Tarea: arg
Se ha perdido el contacto con la unidad.

Ref. de programa: arg

Causas probables
- Es posible que la unidad haya sido desactivada (IODisable
"UNIT1", 1;).

- La unidad no tiene alimentacién.

40812, Error de ejecucion

Descripcion

Tarea: arg

No se permite ejecutar este programa en el modo de ejecucion
sin movimientos.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el modo.

40813, Error de ejecucion

Descripcion
Tarea: arg
La tarea no esta autorizada a ejecutar la instruccion arg.

Ref. de programa arg

Causas probables
La tarea no esta configurada para controlar unidades

mecanicas.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Acciones recomendadas

Modifique la configuracién o elimine la instruccion.

40814, Error de ejecucion

Descripcion
Tarea: arg
StartMove no pudo obtener la distancia de recuperacion.

Ref. de programa arg

Causas probables
Error de aplicacion.

Acciones recomendadas
Reinicie la trayectoria.

Recuperacioén: arg

40815, Numero de eje inexistente

Descripcion
Tarea: arg
Numero de eje desconocido para la unidad mecanica arg

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el valor del argumento Axis.

40816, Error de RolGeninstr

Descripcion

Tarea: arg

Error en la instruccion RolGenlinstr.

Consulte al usuario anterior o a un mensaje de error interno
para conocer los motivos.

Ref. de programa arg

Recuperacion: arg

41000, Origen de elementos ya existente

Descripcion
El origen de elementos arg ya existe. No pueden existir dos

origenes de elementos con el mismo nombre.

41001, Nombre no valido

Descripcion

Seleccione arg o arg

Continua en la pagina siguiente

41002, Tamano de bufer excesivo

Descripcion
Se ha producido un error interno no recuperable con el origen
de elementos arg. Pruebe a realizar un arranque en caliente o

en frio. Informe de este error.

41003, Origen de elementos no definido

Descripcion
El objeto de origen de elementos no ha sido definido.

41004, Error interno de Iltmsrc

Descripcion
Se ha producido un error interno con el origen de elementos
arg.

Tipo de error: arg.

41005, Vacie primero el origen de elementos

Descripcion
Debe vaciar el origen de elementos arg antes de utilizarlo.

41006, Confirme primero el destino de elementos

Descripcion

Es necesario confirmar el destino de elementos antes de volver
a ejecutar la instruccion GetltmTgt(s).

Se ha producido un error con el origen de elementos arg.

41007, Bufer de destino de elementos lleno

Descripcion
El bufer de destino de elementos esta lleno en el origen de

elementos arg .

41008, Error de inicializacion de E/S de
transportador

Descripcion
Error de inicializacién de la sefial de E/S del origen de
elementos arg del transportador

arg. Nombre de senal de E/S arg.

41009, Transportador inexistente

Descripcion
Error con el origen de elementos arg. El transportador arg no

existe.
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6.5 4x xxx

Continuacion

41010, Ningun nombre asignado al transportador

Descripcion
Error con el origen de elementos arg. No se ha especificado

ningun nombre de transportador.

41011, Error de limites de transportador

Descripcion
Error con el origen de elementos arg, transportador arg. Los

limites no estan definidos correctamente.

41012, Datos de transportador definidos
demasiado tarde

Descripcion
Error con el origen de elementos arg, transportador arg. Es
necesario llamar a la instruccién ItmSrcCnvDat antes de llamar

a la instruccion ItmSrcFlush.

41050, Perfil no activado

Descripcion
Grabacidn de perfil no preparada

Consecuencias
Datos de perfil no activados

Causas probables

Intento de activacion de perfil grabado demasiado pronto

Acciones recomendadas
Debe llamar a la instruccion RecordProfile antes de ejecutar
ActivateProfile

41051, Perfil grabado no almacenado

Descripcion

No hay ningun dato de perfil valido a almacenar

Consecuencias

No se ha almacendao nada

Causas probables
Se ha intentado almacenar un perfil grabado que no existe o

no esta activado.

Acciones recomendadas
Debe llamar a la instruccién ActivateProfile antes de ejecutar

StoreProfile

41052, Imposible utilizar este archivo de datos
de perfil

Descripcion
Archivo no encontrado o datos no validos

Consecuencias
Perfil no usado

Causas probables

Archivo no encontrado o datos no validos.

Acciones recomendadas
Compruebe el directorio de archivos y el nombre y los datos
del perfil.

41100, Demasiadas correcciones

Descripcion

Tarea: arg

Sélo se permite la conexién de un maximo de 5 descriptores
de correccion.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el niumero de descriptores conectados.

Recuperacioén: arg

41101, Correccion no conectada

Descripcion
Tarea: arg
Imposible escribir en el descriptor de correccion.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe que el descriptor de correccion actual esté
conectado.

Recuperacion: arg

41102, Ninguna correccion conectada

Descripcion

Tarea: arg

Imposible leer la correccidn.
Ref. de programa arg

Causas probables

Ningun descriptor de correccién conectado

Acciones recomendadas
Compruebe si tiene conectado un generador de correccion.

Recuperacion: arg

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

41200, Error de apertura de herramienta de servo

Descripcion

Tarea: arg

Imposible abrir una pistola servo en el estado Motores OFF.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Inténtelo de nuevo después de cambiar a motores ON.

Recuperacion: arg

41201, Error de cierre de herramienta de servo

Descripcion
Tarea: arg
Imposible cerrar una pistola servo en el estado Motores OFF.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Inténtelo de nuevo después de cambiar a motores ON.

Recuperacioén: arg

41202, Error de calibracion de herramienta de
servo

Descripcion

Tarea: arg

Imposible calibrar una pistola servo en el estado Motores OFF.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Inténtelo de nuevo después de cambiar a motores ON.
Recuperacion: arg

41203, Error de herramienta de servo

Descripcion
Tarea: arg
La herramienta de servo arg no existe.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el nombre de la unidad mecanica.

Recuperacién:arg

41204, Error de herramienta de servo

Descripcion

Tarea: arg

Paro de emergencia al ejecutar la instruccién en una tarea en
segundo plano.

Ref. de programa arg

Continua en la pagina siguiente

Acciones recomendadas
Vuelva a intentarlo después de restablecer el paro de
emergencia.

Recuperacion:arg

41205, Error de herramienta de servo

Descripcion
Tarea: arg
Imposible cerrar la pistola servo. La pistola no esta abierta.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Vuelva a intentarlo después de abrir la pistola.
Recuperacion: arg

41206, Error de parametro de herramienta de
servo

Descripcion

Tarea: arg

El parametro PrePos debe ser un valor positivo.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el valor del parametro.

Recuperacion: arg

41207, Error de inicializacion de herramienta de
servo

Descripcion

Tarea: arg

La posicion de la herramienta de servo arg no esta inicializada.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el valor del parametro o realice una calibracién de
cambio de punta.

Recuperacion: arg

41208, Error de sincronizacion de herramienta
de servo

Descripcion

Tarea: arg

Las puntas de la herramienta de servo arg no estan
sincronizadas.

Ref. de programa arg
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Acciones recomendadas
Realice la sincronizacién con ManServiceCalib o realice una
calibracion de cambio de herramienta.

Recuperacioén: arg

41209, Error de activacion de herramienta de
servo

Descripcion
Tarea: arg
La herramienta de servo arg no esta activada.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Utilice ActUnit para activarla.

Recuperacioén: arg

41210, Error de herramienta de servo

Descripcion

Tarea: arg

No es posible ejecutar la instruccion en Motores OFF para la
herramienta de servo arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Inténtelo de nuevo después de cambiar a motores ON.
Recuperacion: arg

41211, Error de herramienta de servo

Descripcion

Tarea: arg

No es posible realizar una recalibracion de la herramienta arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Vuelva a intentarlo después de comprobar los valores.

Recuperacioén: arg

41212, Error de herramienta de servo

Descripcion

Tarea: arg

Imposible cambiar la fuerza. La pinza no estéa cerrada.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Vuelva a intentarlo después de cerrar la pinza.
Recuperacion: arg

6.5 4x xxx

Continuacion

41300, Error de argumento
Descripcion
El argumento Joint debe estar entre 1y arg.

Acciones recomendadas

Compruebe y cambie el valor.

41301, Error de argumento

Descripcion
El argumento Type no se corresponde con ningun valor de

servicio.

41302, Error de argumento

Descripcion
El argumento Type no se corresponde con ningun valor de

servicio.

41303, Error de argumento
Descripcion
El argumento Robot debe estar entre 1y arg.

Acciones recomendadas
Compruebe y cambie el valor.

41304, Error de argumento

Descripcion
El argumento Level no se corresponde con ningun nivel de

servicio.

41400, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
AxisNo incorrecto.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe y cambie el valor.

Presione Iniciar para continuar.

41401, Error de E/S

Descripcion
Imposible utilizar la seial de E/S.
Sefial y unidad desconocidas.

Causas probables

La conexién con el médulo de E/S se ha interrumpido.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Acciones recomendadas

Restablezca la conexién con la unidad de E/S.

41402, Error de valor

Descripcion
Tarea: arg
Valor de argumento no valido en el parametro Axis o Strength.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe y cambie el valor.

41403, Error de valor

Descripcion

Tarea: arg

Valor de argumento no valido en el parametro Speed Priority
Type.

Ref. de programa arg

41404, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
Falta el argumento On u Off.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el programa de RAPID. Debe utilizar el modificador
On u Off.

41405, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

Argumento TuneValue no permitido junto con el argumento
Off.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe y modifique el programa de RAPID.

41406, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

Este valor de TuneType sélo es valido con la opcién Advanced
Shape Tuning.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el valor de TuneType o instale la opcion.

Continua en la pagina siguiente

41407, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
El simbolo arg es de sélo lectura.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

41408, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
Imposible encontrar el simbolo arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Recuperacioén: arg

41409, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

Simbolo arg ambiguo.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe y modifique el programa de RAPID.

41410, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
Error de busqueda con el simbolo arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

41411, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
Nombre de médulo desconocido arg.

Ref. de programa arg

Causas probables
El médulo no existe.

Acciones recomendadas
Compruebe y modifique el programa de RAPID.
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6.5 4x xxx

Continuacion

41412, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
Médulo arg ambiguo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe y modifique el programa de RAPID.

41417, Error de acceso al sistema

Descripcion
Tarea: arg
Imposible convertir la fecha.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Arranque en caliente y reinténtelo.

41413, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
Nombre de rutina ambiguo arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe y modifique el programa de RAPID.

41419, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
arg debe ser del tipo num, bool o string.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe y modifique el programa de RAPID.

41414, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

Nombre de rutina desconocido arg.
Ref. de programa arg

Causas probables

La rutina no existe.

Acciones recomendadas

Compruebe y modifique el programa de RAPID.

41415, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

El nombre de médulo arg no existe.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe y modifique el programa de RAPID.

Recuperacioén: arg

41416, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
El simbolo arg no es un médulo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe y modifique el programa de RAPID.

Recuperacion: arg

41420, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

El tipo de argumento de arg no es compatible con el tipo cfg.
Se esperaba arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Recuperacioén: arg

41421, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
Dominio cfg desconocido en el argumento arg

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe y modifique el programa de RAPID.
Recuperacion: arg

41422, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

Tipo cfg desconocido en el argumento arg
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe y modifique el programa de RAPID.

Recuperacion: arg

Continua en la pagina siguiente

3HAC020738-005 Revision: P

297

© Copyright 2005-2013 ABB. Reservados todos los derechos.



6 Resolucion de problemas segun el registro de eventos

6.5 4x xxx

Continuacion

41423, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
Instancia cfg desconocida en el argumento arg

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe y modifique el programa de RAPID.
Recuperacion: arg

41424, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
Atributo cfg desconocido en el argumento arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe y modifique el programa de RAPID.

Recuperacioén: arg

41425, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

La trayectoria 'arg’ del argumento arg es incorrecta.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe y cambie la ruta.
Recuperacion: arg

41426, Error de E/S

Descripcion

Imposible utilizar la sefal de E/S. Sefal y unidad desconocidas.

Consecuencias

Imposible reiniciar.

Causas probables

La conexién con el médulo de E/S se ha interrumpido.

Acciones recomendadas
Restablezca la conexién con la unidad de E/S. Para permitir el
reinicio del programa, sitte el PP en una posicién de reinicio

seguro.

41427, Error de argumento

Descripcion
Tarea arg :
El tiempo de retardo debe ser positivo.

Continua en la pagina siguiente

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el valor del tiempo de retardo.

41428, Error de eje

Descripcion

Tarea: arg

El eje unico no esta inicializado correctamente. El sensor no
esta activado.

Ref. de programa arg

41429, Error de eje

Descripcion

Tarea: arg

El eje unico no esta inicializado correctamente.

El proceso de sensor no esta inicializado correctamente.

Ref. de programa arg

41430, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
Error de definicién de orientacion en arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe la orientacién.

Todas las orientaciones utilizadas deben estar normalizadas,
es decir, la suma de los cuadrados de los elementos del

cuaternio debe ser 1.

41431, Error de acceso al sistema

Descripcion
Tarea: arg
Instancia de LOGSRV desconocida.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Arranque en caliente y reinténtelo.

41432, Error de acceso al sistema

Descripcion
Tarea: arg
Imposible establecer senales de prueba.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Arranque en caliente y reinténtelo.
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41433, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
Unidad mecanica desconocida.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe si la unidad mecanica existe en el sistema.
Recuperacion: arg

41434, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
Argumento Axis fuera de rango.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe y cambie el valor del argumento Axis.

Recuperacioén: arg

41435, Error de parametro

Descripcion

Tarea: arg

Argumento Channel fuera de rango.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe y cambie el valor del argumento Channel.

41437, Error de acceso al sistema

Descripcion
Tarea: arg
Imposible restablecer todas las sefiales de prueba.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Arranque en caliente y reinténtelo.

6.5 4x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas

Defina la carga real de la herramienta o la carga de la pinza

antes de iniciar movimientos de programa o manuales. Para
conseguir un buen rendimiento de movimientos, se requiere

una carga definida correctamente.

41439, Carga no definida

Descripcion

Tarea: arg

jAVISO!

El argumento arg tiene un centro de gravedad de cargas no
definido.

Ref. de programa arg

Consecuencias
ES IMPORTANTE DEFINIR LA CARGA CORRECTA para evitar

que se produzcan dafios mecanicos en el robot.

Acciones recomendadas

Defina el centro de gravedad real de la carga de la herramienta
o de la carga de la pinza antes de realizar movimientos de
programa o manuales (cog.x, cogd.y y cog.z ho pueden ser 0
mm a la vez). La identificacion de la carga puede hacerse con
la rutina de servicio

Loadldentify.

41440, Falta un argumento

Descripcion
Tarea: arg
Es necesario definir un parametro de modificador.

Ref. de programa arg

Consecuencias

La rutina de RAPID a la que ha llamado no pudo ejecutarse.

Acciones recomendadas
Es necesario especificar un argumento con el tipo de datos

'switch'.

41438, Carga no definida

Descripcion

Tarea: arg

jAVISO!

El argumento arg tiene una carga no definida (masa=0).
Ref. de programa arg

Consecuencias
ES IMPORTANTE DEFINIR LA CARGA CORRECTA para evitar
que se produzcan dafios mecanicos en el robot.

41441, Error de descarga

Descripcion

Tarea: arg

El médulo cargado con la ruta arg esta activo y por tanto no
puede eliminarlo.

Ref. de programa arg

Causas probables
La instruccion UnLoad o WaitLoad se ejecuta en el mismo

modulo que el médulo que debe eliminarse.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

La instruccion UnLoad o WaitLoad se encuentra en una rutina
TRAP que se ejecuta antes de lo esperado.

Si hay una instruccion CONNECT a una rutina TRAP en el
modulo, es necesario ejecutar una instruccion IDelete con la

rutina TRAP antes de poder descargar el médulo.

Acciones recomendadas
Compruebe que el médulo no contenga rutinas o datos que
estén aun activos, por ejemplo CONNECT.

Recuperacion: arg

41442, Error de referencia

Descripcion

Tarea: arg

La referencia del argumento arg no es una variable persistente
completa.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

No es posible usar el componente de registro o el elemento de
matriz en el argumento arg .

Sdlo es posible utilizar variables persistentes completas en
Tool, WObj o Load

en las instrucciones de movimiento.

41443, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
El argumento Tool tiene una carga negativa para la herramienta.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Defina la carga correcta de la herramienta antes de usar la
herramienta para desplazamientos o movimientos del programa.
La identificacion de la carga de la herramienta puede hacerse

con la rutina de servicio Loadldentify.

41444, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento Tool contiene al menos un componente de datos
de inercia con un valor negativo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Defina todos los componentes de datos de inercia (ix, iy 0 iz)

como valores positivos reales.

Continua en la pagina siguiente

41445, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

No hay ningun \WODbj especificado para el movimiento con un
TCP estacionario.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Anada el argumento \WODbj al objeto de trabajo real.

Si no hay ningin movimiento con el TCP estacionario, cambie
el componente "robhold" del argumento Tool a TRUE (el robot

sostiene la herramienta).

41446, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

No se ha definido si el robot sostiene la herramienta o el objeto
de trabajo.

Ref. de programa arg

Consecuencias
La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables
Discrepancia entre el componente robhold de la herramienta

y el objeto de trabajo.

Acciones recomendadas

Compruebe si hay algun error de coincidencia entre el
argumento Tool y el argumento \WODbj del componente de dato
robhold.

41447, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento arg contiene al menos un componente de datos
con un valor negativo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie todos los componentes de datos del argumento arg a

valores positivos.

41448, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
El argumento arg no debe tener un valor negativo.

Ref. de programa arg
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Acciones recomendadas

Cambie el valor del argumento arg a un valor positivo.

41449, Error de valor

Descripcion
Tarea: arg
Valor no valido en el argumento arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el programa de RAPID.

41450, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento \WObj especifica un nombre de unidad mecanica
que no esta activado

0 que no se conoce en el sistema.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
El nombre de unidad mecanica definido en \WObj debe
corresponder a un nombre definido anteriormente en los

parametros del sistema y debe estar activado.

41451, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
El argumento arg contiene un nimero de interrupcion no valido.

Ref. de programa arg

Causas probables
El nimero de interrupcién de entrada no es valido porque no

ha sido asignado mediante una instruccion CONNECT.

Acciones recomendadas
Utilice la instruccion CONNECT para asignar y conectar un
numero de interrupcion a una rutina TRAP.

41452, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento arg contiene un nimero de interrupcion que ya
se esta utilizando para otros fines.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Antes de reutilizar una variable de interrupcion en el programa,

es necesario cancelarla con la instruccién IDelete.

6.5 4x xxx

Continuacion

41453, Error de tipo

Descripcion
Tarea: arg
Tipo de dato no valido en un argumento arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el programa de RAPID.

41454, Error de referencia

Descripcion

Tarea: arg

El nimero de parametro de disparo arg hace referencia a un
dato de disparo no definido.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Defina el dato de disparo ejecutando la instruccion TrigglO,
Trigglnt, TriggEquip, TriggSpeed o TriggChecklO antes de
ejecutar las instrucciones TriggL, TriggC, TriggJ, CapL o CapC.

41455, Error de acceso al sistema

Descripcion
Tarea: arg
Fallo al obtener la hora del sistema operativo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Arranque en caliente y reinténtelo.

41456, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
El argumento arg esta fuera de rango.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

El valor debe estar en el rango arg

41457, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
Falta un argumento opcional.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Anada uno de los argumentos opcionales arg o arg.

Continua en la pagina siguiente
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41458, Error de argumento Falta un argumento.
. Ref. de programa arg
Descripcion
Tarea: arg Acciones recomendadas
El argumento arg o arg esté fuera de rango. Debe definir al menos uno de los parametros de
Ref. de programa arg modificador\Hex1, \Long4, \Float4 o \ASCII.

Acciones recomendadas — -
] 41464, Indice demasiado alto
Compruebe y cambie el valor del argumento.

Descripcion
41459, Error de argumento Tarea: arg

Valor no valido en el argumento arg.
Descripcion

Ref. de programa arg
Tarea: arg

El argumento arg esta fuera de rango. Acciones recomendadas

Ref. de programa arg Compruebe el programa de RAPID.

Acciones recomendadas ;
) 41465, Cadena vacia
Compruebe y cambie el valor del argumento.

Descripcion
41460, Error de argumento Tarea: arg
L Valor no valido en el argumento arg.
Descripcion
Ref. de programa arg
Tarea: arg
El argumento arg, arg o arg esta fuera de rango. Acciones recomendadas
Ref. de programa arg Compruebe el argumento y utilice una cadena no vacia.

Acciones recomendadas - -
) 41466, Dos variables iguales
Compruebe y cambie el argumento.

Descripcion
41461, Error de valor Tarea: arg
L Los argumentos FromRawData y ToRawData son iguales.
Descripcion
Ref. de programa arg
Tarea: arg
Valor no vélido en el argumento arg. Acciones recomendadas
Ref. de programa arg Compruebe y modifique el programa de RAPID.

Acciones recomendadas
o 41467, Error de valor
El indice debe ser un entero del rango 1 - 1.024.

Descripcion
41462, Error de valor Tarea: arg
i Valor no valido en el argumento arg.
Descripcion
Ref. de programa arg
Tarea: arg

Valor no valido en un argumento del parametro arg. Acciones recomendadas

Ref. de programa arg Compruebe y cambie el valor. Debe ser un entero y estar en

el rango 0 - 255.
Acciones recomendadas

El valor debe ser un entero y estar dentro del rango correcto.
y 9 41468, Error de valor

41463, Falta un argumento de modificador Descripcion
Tarea: arg
Descripcion i
Valor no valido en el argumento arg.
Tarea: arg
Ref. de programa arg
Continua en la pagina siguiente
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Acciones recomendadas

Compruebe y cambie el valor. NoOfBytes debe ser un entero
y estar en el rango 1 - 1.024. No debe ser mayor que la longitud
de RawData.

41469, Error de valor

Descripcion
Tarea: arg
Valor no valido en el argumento arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el valor. NoOfBytes no debe ser mayor que la
longitud de RawData.

41470, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento arg o arg esta fuera de rango.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe y cambie el valor del argumento.

41471, Error de instruccion

Descripcion
Tarea: arg
No se permite la desactivacion de la unidad arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

41472, Error de instruccion

Descripcion

Tarea: arg

No hay ningun cliente, por ejemplo una unidad de
programacion, a cargo de las instrucciones.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Recuperacioén: arg

41473, Error de acceso al sistema

Descripcion
No se pudieron enviar datos mediante SCWrite a un ordenador
externo.

Imposible enviar la variable arg

6.5 4x xxx
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41474, Error de valor

Descripcion

Tarea: arg

Valor no valido en el argumento arg.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el valor: arg

arg debe ser un entero positivo.

41475, Tamano incorrecto de lista de tareas

Descripcion

Tarea: arg

La lista de tareas tiene un nimero incorrecto de elementos. No
debe tener menos de 1 ni mas de arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe y cambie el numero de argumentos de la lista de

tareas.

41476, Lista de tareas incoherente

Descripcion

Tarea: arg

arg en la lista de tareas no es una de las tareas configuradas
en el sistema (puede configurar un maximo de arg tareas).

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Anada la tarea al sistema (en la configuracién del controlador)
o eliminela de la lista de tareas.

41477, Tiempo limite agotado

Descripcion

Tarea: arg

El tiempo establecido en el argumento arg de la instruccién
WaitSyncTask ha caducado.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Recuperacioén: arg

41483, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
El valor de la ID es negativo o no es un entero.

Ref. de programa arg

Continua en la pagina siguiente
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Acciones recomendadas
Compruebe el valor de la ID de argumento opcional. El valor

debe ser un entero no negativo.

41484, Tiempo limite agotado

Descripcion

Tarea: arg

El tiempo establecido en el argumento arg de la instruccién
SyncMoveOn ha caducado.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

41486, Error de instruccion

Descripcion

Tarea: arg

La instruccion arg sélo esta disponible si hay un TCP de robot
definido en la tarea de programa.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
- Compruebe la configuracién.
- Debe eliminar la instruccion si no se supone que la tarea deba

tener un TCP de robot.

41487, Error de instruccion

Descripcion
Tarea: arg
La instruccion arg sélo funciona si el TCP de robot esta activo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Active el TCP de robot en la tarea.

41488, Error de valor

Descripcion

Tarea: arg

No hay ningun TCP de robot definido en la tarea de programa.
El valor introducido para uno o varios ejes del robot no es igual
a 9E9.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el valor del eje de robot a 9E9.

Continua en la pagina siguiente

41489, Error de valor

Descripcion

Tarea: arg

El eje de robot arg no es movil y por tanto no puede ser
supervisado.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el valor del eje arg a 9E9.

41490, Tiempo limite agotado

Descripcion

Tarea: arg

El tiempo establecido en el argumento arg de la instruccién
SyncMoveOff ha caducado.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Recuperacion: arg

41491, Error de instruccion

Descripcion

Tarea: arg

La instruccion arg no esta disponible si hay un TCP de robot
definido en la tarea de programa.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

- Compruebe la configuracién.

- Debe eliminar la instruccion si se supone que la tarea debe
tener un TCP de robot.

41492, Error de instruccion

Descripcion

Tarea: arg

La instruccion arg sélo funciona si la unidad mecanica esta
activa.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Active la unidad mecanica en la tarea.

41493, Error de ejecucion

Descripcion
Tarea: arg
No hay ningun TCP de robot disponible en la tarea.

Ref. de programa arg
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Acciones recomendadas
Para poder ejecutar la instruccién, debe disponer de un TCP

de robot en la tarea.

41494, Error de instruccion

Descripcion
Tarea: arg
La tarea no controla la unidad mecanica: arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe la configuracién.

41495, Error al mover el PP

Descripcion

Tarea: arg

El cambio del modo independiente al modo sincronizado no
se ha completado aun.

Ref. de programa arg

Consecuencias
El reinicio de la instruccion actual esta bloqueado.
El sistema puede encontrarse en el modo de movimiento

sincronizado o aun en el modo de movimiento independiente.

Causas probables
Detencién del programa mientras habia una instruccion activa.
A continuacion, se ha realizado un movimiento de PP dentro

del programa.

Acciones recomendadas

Devuelva el PP al inicio del programa. El puntero de programa
debe moverse en todas las tareas de programa. Para tener un
estado del sistema bien definido, debe mover el PP a Main.

41496, Error al mover el PP

Descripcion

Tarea: arg

El cambio del modo sincronizado al modo independiente no
se ha completado aun.

Ref. de programa arg

Consecuencias
El reinicio de la instruccion actual esta bloqueado.
El sistema puede encontrarse en el modo de movimiento

sincronizado o aun en el modo de movimiento independiente.

6.5 4x xxx

Continuacion

Causas probables
Detencion del programa mientras habia una instruccion activa.
A continuacion, se ha realizado un movimiento de PP dentro

del programa.

Acciones recomendadas
Devuelva el PP al inicio del programa. El puntero de programa
debe moverse en todas las tareas de programa. Para tener un

estado del sistema bien definido, debe mover el PP a Main.

41497, Notificacion de movimiento de PP

Descripcion

Tarea: arg

La instruccién arg estaba activa en esta tarea. EI movimiento
del PP dentro del programa puede resultar peligroso en algunos
casos.

Ref. de programa arg

Consecuencias
El movimiento del PP en el programa de RAPID puede dar lugar
atareas de RAPID no sincronizadas y/o colisiones entre robots.

Causas probables
Movimiento del PP dentro del programa de RAPID cuando se
tiene la instruccién arg activa.

Acciones recomendadas
Mueva el PP a una posiciéon adecuada en esta tarea de

programa.

41498, ;Sin base coord. definida un. mec. !

Descripcion

El objeto de trabajo arg contiene una unidad mecanica
coordinada que no tiene definida ninguna base de coordenadas
de usuario.

Acciones recomendadas
Compruebe el componente de unidad mecanica del objeto de
trabajo.

41499, Modo sincronizado

Descripcion

Tarea: arg

El sistema se encuentra en el modo sincronizado. La instruccion
debe tener una ID.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Anada a la instruccion el modificador \ID con un nimero de

identificacion.

Continua en la pagina siguiente
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41500, Modo independiente

Descripcion

Tarea: arg

El sistema se encuentra en el modo independiente. La
instruccién no debe tener una ID.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Elimine el modificador \ID de la instruccion.

41501, ID no valida

Descripcion

Tarea: arg

Errorld tiene un valor no valido. Debe ser un entero en el
intervalo arg - arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Cambie el valor.

41502, Dominio no valido

Descripcion

Tarea: arg

El dominio arg no puede usarse.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Seleccione otro dominio de registro de errores.

41505, Unidad mecanica no incluida en la tarea

Descripcion
Tarea: arg
La unidad mecanica indicada no existe en la tarea.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Anada otra unidad mecanica a la instruccién.

41506, La tarea no lee un TCP de robot

Descripcion
Tarea: arg
La tarea de lectura no puede leer un TCP de robot.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Modifique la configuracion o afiada a la instruccién una unidad

mecanica que exista en la tarea.

41507, La tarea lee otra unidad mecanica

Descripcion

Tarea: arg

La tarea lee una unidad mecanica distinta de la indicada en la
instruccion.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Cambie la unidad mecanica en la instruccion.

41503, Tipo de error no valido

Descripcion
Tarea: arg
No puede utilizar el tipo de error TYPE_ALL.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Utilice otro tipo de error.

41504, No haindicado ninguna unidad mecanica

Descripcion

Tarea: arg

No hay ningin TCP en el sistema y no se ha afadido ninguna
unidad mecanica a la instruccion.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Ahada a la instruccién una unidad mecanica que exista en la

tarea.

Continua en la pagina siguiente

41508, Error de Loadid

Descripcion

Tarea: arg

La identificacidn de carga no esta disponible para este tipo de
robot.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Consulte el siguiente mensaje del registro de eventos para

saber qué accién de usuario siguiente debe realizar.

41509, Error de Loadid

Descripcion

Tarea: arg

No hay ninguna posicion vélida de identificacion de carga.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Cambie la posicion del robot.
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Consulte el siguiente mensaje del registro de eventos para

saber qué accion de usuario siguiente debe realizar.

41510, Error de Loadid

Descripcion
Tarea: arg
No se permite identificar (ni utilizar) tool0.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Cambia a activa en la ventana de movimiento la herramienta
que debe identificarse.

Consulte el siguiente mensaje del registro de eventos para
saber qué accion de usuario siguiente debe realizar.

41511, Error de Loadid

Descripcion

Tarea: arg

No se permite identificar load0.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Utilice otra carga para la identificacion.
Consulte el siguiente mensaje del registro de eventos para

saber qué accion de usuario siguiente debe realizar.

41512, Error interno

Descripcion
Tarea: arg
Hay > 2 ejes de medicién a la vez.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Consulte el siguiente mensaje del registro de eventos para

saber qué accion de usuario siguiente debe realizar.

41513, Error de Loadid

Descripcion

Tarea: arg

Seleccion de carga util fuera de limites.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Seleccione una carga util del sistema.

Presione Iniciar para continuar.

6.5 4x xxx
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41514, Error de Loadid

Descripcion
Tarea: arg
wobj0 no puede estar activado para un TCP fijo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Seleccione otro objeto de trabajo.

Consulte el siguiente mensaje del registro de eventos para
saber qué accién de usuario siguiente debe realizar.

41515, Error de Loadid

Descripcion

Tarea: arg

Seleccion de método fuera de limites.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Seleccione uno de los métodos de identificacion indicados.

Presione Iniciar para continuar.

41516, Error de Loadid

Descripcion
Tarea: arg
El angulo de configuracion no es adecuado.

Ref. de programa arg

Consecuencias
Imposible ejecutar la identificacion.

Causas probables
El valor seleccionado para el angulo de configuracion es de
menos de 30 o tiene un valor diferente que no puede usarse

en la identificacion.

Acciones recomendadas
Seleccione un angulo de configuracion entre +/- 30 y +/- 90
grados.

Presione Iniciar para continuar.

41517, Error de Loadld

Descripcion

Tarea: arg

Se ha movido el puntero de programa, PP, hasta el principio
de la rutina de identificaciéon de cargas

y ahora esta preparado para un nuevo reinicio.

Ref. de programa arg

Continua en la pagina siguiente
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Causas probables

La rutina de servicio fue detenida durante la medicion,
interrumpida con una cancelacién por parte del usuario, o por
otro tipo de error.

Compruebe el mensaje anterior del registro de errores para

conocer los motivos.

Acciones recomendadas

1) Inicie de nuevo la rutina de servicio.

2) Utilice Depurar - Cancelar llamada a rutina para cerrar la
ejecucion de la rutina de servicio.

NOTA: El comando Cancelar llamada a rutina provocara la
pérdida del puntero de programa.

Utilice Depurar - Mover PP a Main para obtener un nuevo
puntero de programa.

41518, Error de Loadid

Descripcion
Tarea: arg
Seleccion de unidad mecanica fuera de limites.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Seleccione una de las unidades mecanicas mostradas.

Presione Iniciar para continuar.

41519, Error de Loadid

Descripcion
Tarea: arg
La masa debe ser > 0 kg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Especifique una masa mayor que 0.

Presione Iniciar para continuar.

41520, Constante de recuperacion de errores no
registrada

Descripcion

Tarea: arg

La constante de recuperacién de errores arg no esta registrada.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Utilice la instruccidn BookErrNo para registrar la constante o
utilice una constante de recuperacion de errores de las
registradas por el sistema (no puede usarlas con ErrRaise).

Continua en la pagina siguiente

41521, Error de estado de tarea

Descripcion

Tarea: arg

Ninguna de las tareas de la lista de tareas es una tarea
NORMAL vy activada.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Consulte el panel de seleccién de tareas para comprobar que
al menos una de las tareas de la lista de tareas esté
seleccionada, es decir, activada.

Compruebe en el archivo .cfg que al menos una de las tareas

seleccionadas sea NORMAL.

41522, Se ha utilizado una constante de
recuperacion de errores incorrecta

Descripcion

Tarea: arg

La constante de recuperacion de errores arg ha sido registrada
por el sistema. No puede utilizar la constante con la instruccién
ErrRaise.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Registre una nueva constante de recuperacién de errores con

la instruccién BookErrNo.

41523, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
El argumento arg no es un entero o es negativo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Cambie el valor del argumento a un entero no negativo.

41524, Error de instruccion

Descripcion

Tarea: arg

El programa esta ejecutando un gestor UNDO. No se permite
ejecutar la instruccidn arg en un gestor UNDO.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Elimine la instruccién.
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41525, Error de instruccion

Descripcion

Tarea: arg

El programa esta ejecutando una rutina EVENT. No se permite
ejecutar la instruccion arg en una rutina EVENT.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Elimine la instruccién.

41526, Error de instruccion

Descripcion

Tarea: arg

La instruccién arg sélo puede usarse en un gestor de
ERRORES.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Elimine la instruccion o trasladela a un gestor de ERRORES.

41527, Falta un argumento de modificador

Descripcion

Tarea: arg

Falta un argumento.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Debe definir al menos uno de los parametros de modificador
\Continue o \BreakOff en arg.

41528, Error de instruccion

Descripcion
Tarea: arg

La instruccién arg soélo puede usarse en rutinas NOSTEPIN.

Acciones recomendadas
Elimine la instruccidn o trasladela a una rutina NOSTEPIN.

41529, Error de instruccion

Descripcion

Tarea: arg

El modificador \Inpos sélo se permite si la tarea tiene el control
de una unidad mecanica.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Elimine el modificador \Inpos de la instruccion.

41530, Error de instruccion

Descripcion

Tarea: arg

No es posible ejecutar la instruccién arg mientras el objeto de
trabajo coordinado contenga una referencia a la unidad
mecanica arg, que esta situada en otra tarea.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Cambie a un objeto de trabajo que haga referencia a una unidad
mecanica situada en la misma tarea que el robot del TCP.

La funcién CalcJointT puede usarse incluso si el objeto de
trabajo coordinado esta situado en otra tarea siempre y cuando:
- Se use el modificador \UseCurWODbjPos.

- El objeto de trabajo coordinado esté en reposo.

41531, Tarea no incluida en la lista de tareas

Descripcion

Tarea: arg

arg no es ninguna de las tareas de la lista de tareas o hay un
error de coincidencia entre las listas de tareas de las distintas
tareas.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

- Ahada la tarea actual a la lista de tareas.

- Compruebe que las listas de tareas de las distintas tareas
sean parecidas.

Al utilizar variables PERS, puede ser necesario descargar los
modulos que contienen las listas de tareas y recargarlos de

nuevo.

41532, Error de coincidencia de listas de tareas

Descripcion

Tarea: arg

Imposible sincronizar a causa de lo siguiente:

1) La lista de tareas, arg, no coincide con las listas de tareas
que tienen la misma

SynclD en las otras tareas o un nombre de tarea se usa varias
veces en

la lista de tareas.

2) El panel de seleccion de tareas de la primera instruccion
ejecutada

no contiene las mismas tareas activas que las instrucciones
siguientes.

Ref. de programa arg

Continua en la pagina siguiente
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Consecuencias

La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables

El motivo de este error es uno de los siguientes:

1) Las listas de tareas no tienen el mismo contenido para la
misma SynclD

o un nombre de tarea se usa varias veces.

2) Una o varias tareas han sido activadas/desactivadas en el
panel de seleccion de tareas tras la ejecucion de la primera

instruccion.

Acciones recomendadas

1) Compruebe y modifique las listas de tareas y SynciDs, o
volvera a producirse el mismo error.

2) Comience de nuevo. Las instrucciones se ejecutaran con el

estado actual del panel de seleccién de tareas.

41533, Error de coincidencia de SyncID

Descripcion

Tarea: arg

El valor de SyncID arg no coincide con el valor de SyncID en
una o varias de las demas tareas.

Ref. de programa arg

Causas probables
El uso de listas de tareas no globales puede dar lugar a este

error.

Acciones recomendadas
Cambie el valor de SynclD y compruebe las listas de tareas.
Debe mover el PP a Main en todas las tareas antes de

continuar.

41534, Datos de sincronizacion incoherentes

Descripcion

Tarea: arg

Datos de sincronizacién incoherentes en la lista de tareas arg.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el contenido de la lista de tareas.
Debe mover el PP a Main en todas las tareas antes de

continuar.

41535, Instruccion SyncMoveOn inesperada

Descripcion
Tarea: arg
SyncMoveOn inesperada (SynclD arg). El sistema ya se

encuentra en el modo sincronizado.

Continua en la pagina siguiente

Ref. de programa arg

Causas probables

La tarea de programa ya esta en el modo sincronizado porque
ya se ha ejecutado SyncMoveOn.

El uso de listas de tareas que no sean globales puede dar lugar

a este error.

Acciones recomendadas

Debe mover el PP a Main en todas las tareas antes de continuar
con la ejecucién del programa.

Elimine la instruccién SyncMoveOn. Cada instruccién
SyncMoveOn debe ir seguida de una instruccién SyncMoveOff.

Compruebe sus listas de tareas.

41536, Instruccion SyncMoveOn inesperada

Descripcion

Tarea: arg

SyncMoveOn inesperado (SynclD arg). El sistema esta
esperando una instruccién SyncMoveOff.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Elimine la instruccion SyncMoveOn. Cada instruccion
SyncMoveOn debe ir seguida de una instrucciéon SyncMoveOff.

41537, Instruccion SyncMoveOff inesperada

Descripcion

Tarea: arg

SyncMoveOff inesperado (SynclD arg). El sistema esta
esperando una instruccién SyncMoveOn.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Elimine la instruccion SyncMoveOff. Cada instruccion

SyncMoveOn debe ir seguida de una instrucciéon SyncMoveOff.

41538, Lista de tareas incorrecta

Descripcion

Tarea: arg

La tarea arg de la lista de tareas es una tarea de lectura y no
puede ser sincronizada.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie la lista de tareas o la configuracion.
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41539, Velocidad demasiado alta

Descripcion

Tarea: arg

La velocidad es superior a los arg mm/s. Se trata de una
velocidad excesiva si se utiliza el paro rigido (modificador
\Stop).

Ref. de programa arg

Consecuencias

La ejecucidn del programa se detendra inmediatamente.

Acciones recomendadas

Cambie la velocidad o el tipo de paro.

41540, Unidad mecanica incorrecta

Descripcion

Tarea: arg

La tarea lee la tarea de control arg que no controla a su vez a
la unidad mecanica arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie \MechUnit o la configuracion.

41541, No permitido en una tarea de lectura

Descripcion

Tarea: arg

No se permite la ejecucidn de esta instruccion en una tarea de
lectura.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Elimine la instruccién.

41542, Paro de programa

Descripcion

Tarea: arg

No es posible recuperar una trayectoria a causa de un paro de
programa en el sistema.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

41543, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

Se han definido datos de carga, pero éstos ya no estan
disponibles en el sistema.

6.5 4x xxx

Continuacion

Ref. de programa arg

Causas probables

El motivo de este error es uno de los siguientes:

1) Es posible que la instruccion GripLoad haya sido ejecutada
en un moédulo que ya no esta disponible en el sistema.

2) Es posible que se haya ejecutado una instruccion de
movimiento con un argumento opcional Tload en un médulo

que ya no esta disponible en el sistema.

Acciones recomendadas

Asegurese de ejecutar GripLoad load0 para resetear los datos
de carga.

Si utiliza el argumento opcional Tload en las instrucciones de
movimiento, ejecute SetSysData load0 para resetear los datos

de carga.

41544, Instruccion obsoleta

Descripcion

Tarea: arg

El procedimiento arg es obsoleto y no tendra el comportamiento
esperado.

La instruccion PFIOResto no tendra ningun efecto.

PFDOVal y PFGOVal actuaran igual que las funciones DOutput
y GOutput respectivamente.

Ref. de programa arg

41545, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
Es posible que el argumento arg no sea del tipo LOCAL PERS.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Elimine la directiva LOCAL de la declaracion del dato.

41546, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El objeto arg no existe en el sistema o es de tipo LOCAL PERS.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
- Declare el objeto.

- Elimine la directiva LOCAL de la declaracion del dato.

Continua en la pagina siguiente
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41547, Error de argumento

Descripcion
Tarea:arg
El modificador \Corr no puede usarse sin la opcion Path Offset.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Elimine el argumento o instale la opcién.

41548, Error de médulo

Descripcion

Tarea: arg

El médulo que esta intentando borrar, arg, esta activo y por
tanto no puede eliminarlo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe que el médulo que desee borrar no esté activo.

41549, SyncMoveOn o SyncMoveOff inesperada

Descripcion

Tarea: arg

Nivel de trayectoria incorrecto. No es posible utilizar
SyncMoveOn o SyncMoveOff en el nivel StorePath.
Se usa arg: arg

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe el programa de RAPID.

41550, Error de inicio/paro de PathRecorder

Descripcion
Tarea: arg
Imposible ejecutar arg

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Asegurese de que no se haya iniciado un movimiento hacia
atras si PathRecMoveBwd

no finaliza con PathRecMoveFwd.

41551, Error de movimiento de PathRecorder

Descripcion

Tarea: arg

Imposible ejecutar arg. El identificador indicado no esta
disponible.

Ref. de programa arg

Continua en la pagina siguiente

Acciones recomendadas

Asegurese de que PathRecorder se haya iniciado.

Asegurese de que el puntero de programa no se esté moviendo
manualmente.

Asegurese de que no se sobrepase el limite de arg

instrucciones de movimiento grabadas.

41552, Error de nivel de trayectoria de
PathRecorder

Descripcion

Tarea: arg

Imposible ejecutar arg en el nivel de trayectoria actual.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
- Cambie al nivel TRAP.

- Ejecute StorePath para cambiar de nivel de trayectoria.

41553, Datos destruidos

Descripcion
El dato de sistema arg de una de las tareas ha cambiado. NO

se permite cambiar este dato.

Acciones recomendadas
El sistema ha restaurado el dato al iniciarse, pero es necesario
comprobar el programa. Elimine la definicidn en la que se

asigna un valor a arg.

41554, Modo sincronizado

Descripcion

Tarea: arg

No es posible usar el parametro opcional \Conc si el sistema
se encuentra en el modo sincronizado.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Elimine el parametro opcional \Conc de cualquier instruccion

de movimiento que se utilice en el modo sincronizado.

41555, No hay comunicacién con la unidad

Descripcion
Tarea: arg
Se ha perdido el contacto con la unidad arg.

Ref. de programa arg

Causas probables
Es posible que la unidad haya sido desactivada (IODisable
"UNIT1", 1;).
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La unidad no tiene alimentacion.

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

41556, No hay comunicacion con la unidad

Descripcion
Tarea: arg
Se ha perdido el contacto con la unidad.

Ref. de programa arg

Causas probables
Es posible que la unidad haya sido desactivada (IODisable
"UNIT1", 1;).

La unidad no tiene alimentacion.

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

41557, Unidad mecanica no detenida

Descripcion

Tarea: arg

Imposible cambiar de modo de ejecucion si no estan detenidas
todas las tareas de movimiento.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Realice un paro de programa y vuelva a intentarlo.

41558, Falta un modificador de argumento

Descripcion
Tarea: arg
Falta un argumento en la instruccion arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Anada el modificador SyncOrgMovelnst o SyncLastMovelnst

a la instruccion.

41559, Ninguna variable PERS

Descripcion

Tarea: arg

La lista de tareas arg es LOCAL o persistente de la tarea. Se
trata de una posibilidad no permitida. La variable debe ser
global.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Cambie la lista de tareas a PERS.

6.5 4x xxx

Continuacion

41560, Ningun inicio de movimiento

Descripcion
Tarea: arg
Imposible iniciar el movimiento.

Ref. de programa arg

Causas probables
1. Se ha producido un paro de emergencia.
2. Se ha producido otro tipo de error en el sistema.

Acciones recomendadas
1. Restablezca el paro de emergencia si se ha producido.
2. Compruebe los mensajes anteriores para determinar la causa.

Recuperacion: arg

41561, No hay ningun texto en la tecla de funcion

Descripcion

Tarea: arg

La instruccion TPReadFK no tiene ningun texto en ninguna de
las teclas de funcion.

Ref. de programa arg

Consecuencias
Mientras se ejecute la instruccién, no habra ningtin botén que

pueda presionar.

Acciones recomendadas
Asigne un texto a al menos una de las teclas de funcion, de la
TPFK1 a la TPFK5.

41562, Riesgo de movimiento circular fallido

Descripcion

Tarea: arg

Existe el riesgo de que se produzca un movimiento circular
fallido por una de las causas siguientes:

1) Se ha producido un error de proceso asincrénico no
gestionado por ninguin gestor de errores.

2) El puntero de programa esta situado en una instruccion
circular en combinacion con un MODPOS realizado con una
instruccién de movimiento anterior.

Ref. de programa arg

Consecuencias
Es posible que no se inicie el programa desde la posicion
actual, dado que existe el riesgo de que el robot realice un

movimiento inesperado.

Causas probables
Una de las siguientes:

Continua en la pagina siguiente
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1) El programa de RAPID no contiene ninguin gestor de errores
o éste no permite gestionar este error en concreto.
2) Se ha realizado una operacion MODPOS sin estar en el modo

de ejecucidn paso por paso o en paso de movimiento.

Acciones recomendadas
Una de las siguientes:
1) Edite el programa.

2) Mueva el puntero de programa para poder iniciar el programa.

41563, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

La unidad mecanica arg especificada en el objeto de trabajo
WObj para esta instruccion MOVE

es la misma que la unidad mecanica arg utilizada como robot
de esta tarea de programa.

Ref. de programa arg

Consecuencias

El robot no puede mover el objeto de trabajo por si mismo.

Acciones recomendadas
Edite los datos de objeto de trabajo utilizados.

41564, No se permite ejecutar desde una tarea
de movimiento

Descripcion

Tarea: arg

Las instrucciones StopMove, StartMove y StopMoveReset con
el parametro de opcidn \AllMotionTasks no pueden ejecutarse
desde una tarea de movimiento.

Ref. de programa: arg

Causas probables

Sélo se permite realizar la detencién y el reinicio de todos los
movimientos del sistema desde

una tarea de supervisién de programa ejecutada como una
tarea de lectura de programa (o en segundo plano).

Acciones recomendadas

Elimine la instruccién.

41565, Valor no permitido

Descripcion

Tarea: arg

Valor no valido en el argumento arg.
Ref. de programa arg

Continua en la pagina siguiente

Acciones recomendadas
Compruebe y cambie el valor. Debe ser un entero de entre arg

y arg.

41566, La sefal sobrepasa el numero maximo de
bits permitidos

Descripcion
Tarea: arg
La sefnal arg es demasiado grande.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Los grupos de sefales de 23 bits o menos pueden
representarse con el tipo de dato num y los grupos de 32 bits
o menos pueden representarse con el tipo de dato dnum, si se

utilizan en un programa de RAPID.

41567, Interrupcion de salida digital

Descripcion

Tarea: arg

Una salida digital interrumpio la ejecucion.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

41568, El nombre especificado no es ninguin bus

Descripcion
Tarea: arg
El nombre de bus arg no existe.

Ref. de programa arg

Causas probables
El nombre de la unidad esta mal escrito o no definido.

Acciones recomendadas

Recuperacion: arg

41569, Error de zdcalo

Descripcion

Tarea: arg

El zécalo ya esta conectado y no puede usarse para
permanecer a la escucha de conexiones entrantes.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Utilice otro zdcalo para permanecer a la escucha de conexiones

entrantes.
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41570, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

El zécalo no puede aceptar peticiones de conexién entrantes
porque no esta en el estado de escucha.

Ref. de programa arg

Causas probables
Se utiliza SocketAccept antes de SocketListen.

Acciones recomendadas
Cambie el zécalo al estado de escucha de conexiones entrantes

antes de intentar aceptar la conexion.

41571, Error de z6calo

Descripcion

Tarea: arg

La direccion y el puerto ya se estan utilizando y no pueden
utilizarse con este zo6calo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

41572, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

Se ha producido un error inesperado al crear el zécalo.
Consulte el registro para comprobar si hay mas mensajes que
indiquen la posible causa.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Mueva el puntero de programa a main y reinicie el programa.

41573, Error de socket

Descripcion

Tarea: arg

No es posible crear mas sockets. El numero maximo de sockets
simultaneos es 32.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cierre uno o varios sockets para permitir la creacion de un

nuevo zdcalo.

41574, Error de zocalo

Descripcion
Tarea: arg

6.5 4x xxx
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Es necesario crear el zécalo antes de poder utilizarlo en
cualquier instruccion de zécalo.

Ref. de programa arg

Causas probables

El motivo de este error es uno de los siguientes:

1) El zécalo ni siquiera esta creado.

2) Se han realizado movimientos de PP.

3) Inicio del programa tras una caida de alimentacion.

4) El zécalo ha sido cerrado después de SocketCreate.

Acciones recomendadas
Inserte una instruccion SocketCreate en un lugar adecuado del
programa antes de utilizar el zécalo.

Recuperacioén: arg

41575, Error de z6calo

Descripcion

Tarea: arg

La direccién especificada no es valida. Las Unicas direcciones
vélidas son la direccién de red local del controlador o la
direccion del puerto de servicio, 192.168.125.1.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Especifique la direccién de red local o la direccién del puerto

de servicio.

41576, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

El puerto especificado no es valido.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Se recomienda utilizar un numero de puerto del rango de 1.025
a 4.999.

41577, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

El tiempo limite especificado en la instruccion es insuficiente.
El tiempo limite se especifica en segundos y debe ser distinto
de cero.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Utilice un valor de tiempo limite mayor que 0.

Continua en la pagina siguiente
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41578, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

Se ha producido un error inesperado al conectarse al zécalo.
Consulte el registro para comprobar si hay mas mensajes que
indiquen la posible causa.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Mueva el puntero de programa a main y reinicie el programa.

41579, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

La conexidn fue rechazada por el host remoto.
Ref. de programa arg

41580, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

El zécalo ya esta conectado y no es posible volver a conectarse
aél.

Ref. de programa arg

Causas probables

SocketConnect ya se ha ejecutado para el zécalo especificado.

Acciones recomendadas

Cierre el zécalo y vuelva a crearlo antes de conectarse.

41581, Error de zocalo

Descripcion
Tarea: arg
La instruccion no finalizé dentro del intervalo de tiempo limite.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Utilice un valor de tiempo limite mayor o utilice un gestor de
errores para volver a intentar la instruccion.

Recuperacioén: arg

41582, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

Se especificé un dato vacio para su envio o como lugar de
almacenamiento en una recepcién.

Ref. de programa arg

Continua en la pagina siguiente

Acciones recomendadas
Utilice un dato de tipo string o rawbyte o una matriz de bytes

que tenga un tamafo mayor que cero.

41583, Error de zocalo

Descripcion
Tarea: arg
El dato especificado es demasiado grande.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Los zécalos pueden manejar 1.024 bytes como maximo en una

instruccion.

41584, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

La cadena o el dato especificado para su envio esta vacio.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Compruebe que el dato sea correcto.

41585, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

El nimero de bytes a enviar debe ser un valor mayor que cero.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie el valor del parametro opcional NoOfBytes a un valor
mayor que cero.

41586, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

El nimero de bytes especificado para el envio es mayor que
la longitud del dato en si.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Cambie el valor del parametro opcional NoOfBytes para que
sea menor que o igual a la longitud del dato en si.

Si desea enviar la totalidad del dato, elimine el parametro

opcional.
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41587, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

Se ha producido un error inesperado al enviar datos.
Consulte el registro de eventos para comprobar si hay mas
mensajes que indiquen la posible causa.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Mueva el puntero de programa a Main y reinicie el programa.

41590, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

La matriz de bytes no es valida. Las matrices de bytes sélo
pueden contener nimeros enteros de entre 0 y 255.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cambie la matriz de bytes para que contenga datos validos o
utilice el tipo de datos rawbytes para enviar datos mas

complejos.

41591, Error de z6calo

Descripcion
Tarea: arg
Error inesperado al intentar obtener el estado del zécalo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Mueva el puntero de programa a main y reinicie el programa.

41592, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

No se recibié ninguin dato.
Ref. de programa arg

Causas probables
Es posible que la conexién haya sido cerrada por el host

remoto.

Acciones recomendadas
Mueva el puntero de programa a main y reinicie el programa.

41593, Error de zocalo

Descripcion
Tarea: arg

6.5 4x xxx
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El dato recibido es demasiado largo como para almacenarlo
en una cadena. La longitud maxima de un dato que puede
almacenarse en una cadena es de 80 caracteres.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Utilice una matriz de bytes o un dato de tipo rawbytes para

recibir datos con una longitud superior a 80 bytes.

41594, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

El zécalo no esta conectado.
Ref. de programa arg

Causas probables

En el caso del cliente, utilice SocketConnect antes de
recibir/enviar datos.

En el caso del servidor, utilice SocketAccept antes de

recibir/enviar datos.

Acciones recomendadas
Utilice SocketConnect o SocketAccept para conectar el zécalo

antes de intentar recibir/enviar.

41595, Error de z6calo

Descripcion
Tarea: arg
La conexién ha sido cerrada por el host remoto.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Utilice un gestor de errores para volver a establecer la conexién
antes de reintentar el envio o la recepcion.

Recuperacioén: arg

41596, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

Se ha producido un error inesperado al enlazar el zécalo.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Mueva el puntero de programa a main y reinicie el programa.

41597, Error de zdcalo

Descripcion

Tarea: arg

Continua en la pagina siguiente
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El zécalo ya esta enlazado a una direccion y no es posible
volver a enlazarlo.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Cierre el zécalo y vuelva a crearlo antes de intentar enlazar el

z6calo a otra direccién.

41598, Error de zocalo

Descripcion
Tarea: arg
Error inesperado al intentar activar la escucha de conexiones.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Mueva el puntero de programa a main y reinicie el programa.

41599, Error de zocalo

Descripcion
Tarea: arg
El zécalo no ha sido enlazado a ninguna direccion.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Utilice SocketBind para especificar la direccién en la cual desea

permanecer a la escucha de conexiones entrantes.

41600, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

El zécalo de cliente especificado ya se esta utilizando. El zécalo
de cliente no debe ser creado antes de llamar a SocketAccept.
Ref. de programa arg

Causas probables

SocketAccept ya se ha ejecutado para el zécalo especificado.

Acciones recomendadas
Cierre el zécalo de cliente antes de utilizarlo en la llamada a
SocketAccept o elimine los multiples SocketAccept que tengan

el mismo zécalo de cliente.

41601, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

Se ha producido un error inesperado al aceptar la conexion.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Mueva el puntero de programa a main y reinicie el programa.

Continua en la pagina siguiente

41602, Error de zocalo

Descripcion
Tarea: arg
Se ha producido un error inesperado al recibir datos.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Mueva el puntero de programa a main y reinicie el programa.

41603, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

El zécalo ya ha sido creado.

Los zdécalos soélo pueden ser creados una vez y es necesario
cerrarlos para volver a crearlos.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Utilice otro zdcalo o cierre el zécalo antes de crearlo.

41604, Error de zocalo

Descripcion

Tarea: arg

El zécalo ya esta a la escucha de conexiones entrantes.
Sélo es posible usar un zécalo una vez para permanecer a la
escucha de conexiones entrantes.

Ref. de programa arg

Causas probables
Uso multiple de SocketListen con el mismo zécalo.

Acciones recomendadas

Utilice otro zdcalo o cierre el zécalo antes de volver a usarlo.

41605, Error de socket

Descripcion
Tarea: arg
El socket ya no es valido.

Ref. de programa arg

Consecuencias
La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables

El socket utilizado no es valido.

Es posible que el arg haya sido copiado con la instruccion arg.
En este caso, el arg original ha sido cerrado con arg. Si se

utiliza el arg copiado, tendra este problema.
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Acciones recomendadas
Utilice instrucciones de socket al manejar los tipos de datos

de arg.

41611, UiIMsgBox - No se ha definido ninguna
accion de usuario o programa

Descripcion

Tarea: arg

La instruccién UIMsgBox o la funciéon UIMessageBox no tienen
definida ninguna

accion de usuario o programa.

No se utiliza ninguno de los argumentos opcionales \Buttons,
\BtnArray,\MaxTime, \DIBreak ni

\DOBreak.

Ref. de programa arg

Consecuencias

El programa de RAPID se ejecutara de forma indefinida.

Acciones recomendadas

Utilice uno o varios de los argumentos \Buttons, \BtnArray,
\MaxTime,

\DIBreak o \DObreak.

Recuperacioén: arg

41612, MinValue mayor que MaxValue

Descripcion

Tarea: arg

En la funcién arg, el argumento \MinValue es mayor
que \MaxValue.

Ref. de programa arg

Consecuencias

No es posible proseguir con la ejecucién del programa.

Acciones recomendadas

Modifique el programa de RAPID de forma que el argumento
\MaxValue sea mayor que \MinValue.

Recuperacion: arg

41613, InitValue fuera del rango de valores
especificado

Descripcion

Tarea: arg

En la funcion arg, el argumento \InitValue no esta
especificado dentro del rango \MaxValue ... \MinValue.
Ref. de programa arg

Consecuencias

No es posible proseguir con la ejecucién del programa.

6.5 4x xxx

Continuacion

Acciones recomendadas
Cambie el valor del argumento \InitValue de forma que esté
dentro del rango de valores.

Recuperacion: arg

41614, InitValue no es un entero

Descripcion

Tarea: arg

En la funcioén arg, el argumento \InitValue no es un valor entero
como

se especifica con el argumento \AsInteger.

Ref. de programa arg

Consecuencias

La ejecucion del programa no puede continuar.

Acciones recomendadas
Cambie el argumento \InitValue a un entero.
Recuperacion: arg

41615, Error de referencia

Descripcion
Tarea: arg
El dato datapos arg no esta definido.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Todos los datos datapos se obtienen con la funcién
GetNextSym.

41616, Error de referencia

Descripcion

Tarea: arg

La ID de tarea arg es desconocida en el sistema.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Las tareas de programa deben estar definidas en los parametros
del sistemay no en el programa de RAPID (la ID de tarea puede

usarse como parametro al declarar una rutina).

41617, Frecuencia excesiva de instrucciones de
escritura

Descripcion
Una frecuencia elevada de instrucciones de escritura en la
interfaz de usuario, por ejemplo de TPWrite, ha forzado la

ralentizacién de la ejecucién del programa.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Acciones recomendadas
Reduzca la frecuencia de uso de las instrucciones de escritura
en la interfaz de usuario. Afada instrucciones de espera, como

WaitTime, si utiliza muchas instrucciones de escritura juntas.

41618, Error de argumento buttondata

Descripcion

Tarea: arg

El argumento Buttons del tipo buttondata no tiene un valor
permitido.

Solo se permite utilizar los datos predefinidos del tipo
buttondata.

Ref. de programa arg

Causas probables
Buttondata debe ser:
- Un entero.

- Un valor perteneciente al rango predefinido.

Acciones recomendadas
Edite el programa

41619, Error de argumento icondata

Descripcion

Tarea: arg

El argumento Icon del tipo icondata no tiene un valor permitido.
Sélo se permite utilizar los datos predefinidos del tipo icondata.
Ref. de programa arg

Causas probables

Icondata debe ser:

- Un entero.

- Un valor perteneciente al rango predefinido.

Acciones recomendadas

Edite el programa

41620, Error de z6calo

Descripcion
Tarea: arg
El subsistema de mensajeria de zécalos esta sobrecargado.

Ref. de programa arg

Causas probables
Esto puede ocurrir al crear y cerrar zdcalos frecuentemente y

en rapida sucesion.

Acciones recomendadas
Pruebe a reescribir el programa de forma que los zécalos se

reutilicen, en lugar de cerrarlos y crearlos de nuevo.

Continua en la pagina siguiente

41621, Error de StorePath

Descripcion

Tarea: arg

La instruccién arg con el modificador arg se usa en una o varias
tareas, junto con arg sin el modificador arg.

Ref. de programa arg

Consecuencias
La ejecucidn del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables

Error en los programas de RAPID.

Acciones recomendadas

Compruebe que no se estén mezclando instrucciones StorePath
y StorePath \KeepSync.

Modifique el programa.

Es necesario mover el PP en todas las tareas para poder

continuar.

41622, Instruccion inesperada

Descripcion

Tarea: arg

La instruccién arg sélo puede usarse entre la instrucciéon
arg y la instruccién arg (en el nivel de almacenamiento de
trayectoria).

Ref. de programa arg

Consecuencias

La ejecucidn del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables
Error en el programa de RAPID.

Acciones recomendadas
Compruebe y modifique el programa de RAPID.

Debe mover el PP en todas las tareas antes de continuar.

41623, Uso defectuoso de

Descripcion

Tarea: arg

La instruccién arg se utiliza varias veces o la instruccion se
utiliza cuando ya se estaba en el modo de movimiento
sincronizado.

arg suspende los movimientos sincronizados coordinados.
arg reanuda los movimientos sincronizados coordinados.

Ref. de programa arg

Consecuencias

La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.
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Causas probables

Error en el programa de RAPID.

Acciones recomendadas
Compruebe y modifique el programa de RAPID.
Debe mover el PP en todas las tareas antes de continuar.

41625, No se esperaba

Descripcion

Tarea: arg

La instruccion arg se utiliza directamente después de la
instruccién arg o el sistema no se encuentra en el modo de
movimientos sincronizados.

No es posible hacer el cambio al modo de movimiento
independiente.

Ref. de programa arg

Consecuencias
La ejecucidn del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables

Error en el programa de RAPID.

Acciones recomendadas
Compruebe y modifique el programa de RAPID.
Debe mover el PP en todas las tareas antes de continuar.

41626, No se esperaba

Descripcion

Tarea: arg

La instruccion arg arg se utiliza en el modo de movimiento
independiente.

Ref. de programa arg

Consecuencias

La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables
Error en el programa de RAPID.

Acciones recomendadas
Compruebe y modifique el programa de RAPID.
Debe mover el PP en todas las tareas antes de continuar.

41627, Uso defectuoso de

Descripcion

Tarea: arg

arg se usa en el nivel de almacenamiento de trayectoria y el
sistema no se encontraba en el modo de movimiento
sincronizado antes de arg.

Ref. de programa arg
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Consecuencias

La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables
Error en el programa de RAPID.

Acciones recomendadas
Compruebe y modifique el programa de RAPID.

Debe mover el PP en todas las tareas antes de continuar.

41630, Sincronizacion no segura

Descripcion

Tarea: arg

Para conseguir una funcionalidad de sincronizacién segura, la
variable arg debe usarse sélo una vez, no en distintas
instrucciones arg o arg.

Ref. de programa arg

Consecuencias
No es posible sincronizar siempre las tareas de programa o

los movimientos.

Causas probables

Se utiliza arg varias veces en un mismo programa.

Acciones recomendadas

Compruebe y modifique el programa de RAPID.

41631, Error de instruccion

Descripcion

Tarea: arg

El programa esta ejecutando una rutina EVENT. No se permite
ejecutar la instruccion actual en una rutina EVENT en la bandeja
arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

Elimine la instruccion

41632, El argumento no existe

Descripcion

Tarea: arg

Esta funcionalidad ha sido eliminada para el uso de los
argumentos TP_SCREENVIEWER y TP_PROGRAM en la
instruccién TPShow.

Ref. de programa arg

Consecuencias
Cuando se ejecute esta instruccion con estos argumentos, no

ocurrira nada.
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Continuacion

Acciones recomendadas

Elimine la instruccién.

41633, Solo puede usarse en un gestor UNDO

Descripcion
Tarea: arg
La instruccion arg sélo puede usarse en un gestor UNDO.

Ref. de programa arg

Consecuencias
La ejecucion del programa se detendra.

Acciones recomendadas
Utilice otra instruccion y/o traslade esta instruccion hasta el
gestor UNDO.

41636, Instruccion SyncMoveOff inesperada

Descripcion

Tarea: arg

SyncMoveOff inesperada (Syncld arg) desde una tarea no
incluida en el grupo sincronizado.

Ref. de programa arg

Causas probables
El uso de listas de tareas no globales puede dar lugar a este

error.

Acciones recomendadas
Elimine la instruccion SyncMoveOff. Cada instruccion
SyncMoveOn debe ir seguida de una instruccion SyncMoveOff.

Compruebe sus listas de tareas.

41634, Nombre de tarea desconocido

Descripcion
Tarea: arg
El nombre de tarea arg es desconocido en el sistema.

Ref. de programa arg

Consecuencias
No es posible ejecutar esta instruccion con un nombre de tarea

que no se encuentra en el sistema.

Causas probables
1. La tarea de programa no esta definida en los parametros del
sistema.

2. El nombre de la tarea no esta bien escrito.

Acciones recomendadas

Recuperacion: arg

41635, Instruccion SyncMoveOff inesperada

Descripcion

Tarea: arg

SyncMoveOff inesperada (SynclD arg). El sistema ya se
encuentra en el modo no sincronizado.

Ref. de programa arg

Causas probables
El uso de listas de tareas no globales puede dar lugar a este

error.

Acciones recomendadas
Elimine la instruccion SyncMoveOff. Cada instruccion
SyncMoveOn debe ir seguida de una instruccion SyncMoveOff.

Compruebe sus listas de tareas.

Continua en la pagina siguiente

41637, Tarea ya no activa en el panel de seleccién
de tareas

Descripcion

Tarea: arg

La tarea arg ya no esta activa en el panel de seleccion de
tareas.

La tarea arg esta activada en el panel de seleccion de tareas
desde main.

Por ese motivo, no es posible entregar esta instruccion arg.

Ref. de programa arg

Consecuencias
La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables
La tarea arg ha sido desactivada en el panel de seleccion de

tareas.

Acciones recomendadas

1) Active la tarea arg en el panel de seleccién de tareas.

2) Para omitir permanentemente la tarea arg durante el resto
de de este ciclo, ejecute la rutina de servicio SkipTaskExec.

A continuacion, reinicie la instruccion arg.

41638, Activacion de tarea no permitida

Descripcion

Tarea: arg

Latarea arg esta activa en el panel de seleccion de tareas. Esta
tarea no estaba activada en el panel de seleccion de tareas al
realizar el inicio desde Main. No se permite anadir tareas al
panel de seleccion de tareas tras el inicio desde Main.

Ref. de programa arg
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Consecuencias

La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables

1) La tarea arg no estaba activada al realizar el inicio desde
Main.

2) Desactivacion de la tarea arg con la rutina de servicio arg,
pero sin desactivacion de la tarea en el panel de seleccién de
tareas.

3) Activacion de la tarea arg desactivada anteriormente en el
panel de seleccion de tareas y desactivacion con la rutina de
servicio arg.

Acciones recomendadas

Mueva el PP a Main para restablecer las tareas utilizadas
durante el inicio desde Main. A continuacion, utilice el panel
de seleccion de tareas para seleccionar las tareas que desee

ejecutar.

41640, Advertencia de movimiento de PP

Descripcion

Tarea: arg

El movimiento del puntero de programa cuando la trayectoria
esta almacenada puede dar problemas si se situa en un lugar

situado mas alla de la restauracion de la trayectoria.

Consecuencias
La trayectoria puede quedar en un estado almacenado de forma

no intencionada.

Causas probables
Detencién del programa mientras habia una trayectoria
almacenada. A continuacion, se ha realizado un movimiento

de PP dentro del programa.

Acciones recomendadas
Asegurese de que la restauracion de la trayectoria no se omita
trasladando el PP a una instrucciéon RestoPath en caso

necesario.

6.5 4x xxx
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La ejecucion del programa puede estar en espera en las

instrucciones de movimiento.

Causas probables
Detencién del programa cundo habia un movimiento de
detencidn activo. A continuacion, se ha realizado un movimiento

de PP dentro del programa.

Acciones recomendadas
Asegurese de que no se omita la desactivacion del movimiento
de detencién.

41642, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
El argumento arg esta fuera de rango.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
arg debe ser > 0 si arg = 0.

41643, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento arg esta fuera de rango.
Ref. de programa arg

Acciones recomendadas

arg debe ser un entero siarg <0

41644, Error de argumento

Descripcion
Tarea: arg
El argumento arg esta fuera de rango.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
arg debe ser superior o igual a 0.

41641, Advertencia de movimiento de PP

Descripcion

Tarea: arg

El movimiento del puntero de programa cuando el movimiento
de detencion esta activo puede dar lugar a problemas si se
sitta en un punto situado mas alla de la desactivacion del

movimiento.

Consecuencias

El reinicio del movimiento puede estar bloqueado.

41645, Programa parado desde RAPID

Descripcion

Tarea: arg

El programa y el movimiento se detienen con System Stop
desde RAPID.

Ref. de programa arg

Consecuencias
Debido a una detencién de sistema programada en RAPID, se

detienen tanto la ejecucién del programa como los movimientos.

Continua en la pagina siguiente
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El problema que ha dado lugar a la detencién se ha mostrado

presumiblemente en otro registro.

Acciones recomendadas
Determine por qué el programa se ha detenido (puede ser en
otros registros), corrija el problema y reinicie el programa.

41646, Programa bloqueado desde RAPID

Descripcion

Tarea: arg

El programa y el movimiento se detienen y bloquean con
System Stop RAPID Block desde RAPID.

Ref. de programa arg

Consecuencias

Debido a un paro de sistema programado desde RAPID, se
detienen tanto la ejecucién del programa como los movimientos.
El problema que ha causado el paro se ha presentado
preferentemente en otro registro.

Si el robot esta realizando un movimiento circular, es necesario
mover el robot hasta el inicio del movimiento circular antes de

reiniciar el programa.

Acciones recomendadas

Determine por qué el programa ha sido bloqueado (quiza a
través de otros registros), corrija el problema y situe el puntero
de programa de todas las tareas de movimiento antes de

reiniciar el programa.

41647, Programa detenido desde RAPID

Descripcion

Tarea: arg

El programa y el movimiento se paran con System Halt desde
RAPID.

Ref. de programa arg

Consecuencias

Debido a un paro de sistema programado en RAPID, se
detienen tanto la ejecucion del programa como los movimientos.
El problema que ha dado lugar al paro se ha mostrado

preferentemente en otro registro.

Acciones recomendadas

Determine por qué el programa se ha parado (puede ser en
otros registros), corrija el problema y cambie al estado Motores
ON antes de reiniciar el programa.

41648, Error de ejecucion

Descripcion

Tarea: arg

Continua en la pagina siguiente

No se permite cambiar el modo de ejecucion de hacia delante
a hacia atras, de continuo a paso a paso, o viceversa.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Seleccione el modo de ejecucién original y continte la ejecucion

del programa.

41649, Mensaje de error incorrecto

Descripcion

Tarea: arg

Al menos uno de los argumentos de la instruccién arg
sobrepasa las limitaciones descritas en el manual.

Ref. de programa arg

Causas probables

Los argumentos de la instruccién arg contienen limitaciones
tanto en las distintas cadenas como en la cantidad total de
caracteres utilizada en la instruccion. Esto se describe en el

manual.

Acciones recomendadas

Consulte el manual y corrija los argumentos.

41650, Tarea ya detenida por otra tarea

Descripcion

La tarea sin movimiento arg ha ejecutado una instruccion
StopMove. Sin embargo, no se ha producido ninguna accién
de paro porque la tarea de movimiento arg ya habia sido
detenida por la tarea arg.

Ref. de programa arg

Consecuencias
La tarea de movimiento debe iniciarse, con la instruccién
StartMove, desde la tarea que la detuvo, o es necesario usar

el modificador \AlIMotionTasks en StartMove desde esta tarea.

41651, Acciones StartMove omitidas para la tarea

Descripcion

La tarea sin movimiento arg ha ejecutado una instruccion
StartMove. Sin embargo, la tarea de movimiento arg no ha sido
iniciada.

Ref. de programa arg

Consecuencias

No es posible realizar ningiin movimiento si la tarea de

movimiento ha sido detenida por otra tarea sin movimiento.

Causas probables

1. La tarea de movimiento no ha sido detenida.
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2. La tarea de movimiento fue detenida por otra tarea sin
movimiento: arg.

En esta ocasion la causa fue arg.

Acciones recomendadas
Utilice el modificador \AlIMotionTasks de StartMove si esta
instruccién debe iniciar un movimiento que ha sido detenido

por otra tarea sin movimiento.

41652, Accion StartMove forzada

Descripcion

La tarea sin movimiento arg ha ejecutado una instruccion
StartMove. La instruccion detecté que la tarea de movimiento
arg ha sido detenida por esta tarea. Esta tarea de movimiento
sera iniciada para evitar paros de movimientos inesperados.

Ref. de programa arg

Causas probables

1. La tarea de movimiento ha sido detenida con el modificador
\AllMotionTasks activo en la instruccion StopMove, pero no en
la instruccién StartMove.

2. La instruccion StopMove ha sido ejecutada en el modo
sincronizado y la instruccion StartMove en el modo

independiente.

41653, Error de argumento CalcJointT

Descripcion

Tarea: arg

No es posible ejecutar la funcion CalcJointT con el argumento
\UseCurWODbjPos, si el objeto de trabajo coordinado movido
por alguna unidad mecanica esta situado en la misma tarea
que el robot del TCP o si el objeto de trabajo no es movido por
ninguna unidad mecanica en absoluto.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Elimine el argumento \UseCurWObjPos, de forma que la funcién
CalcJointT pueda ser ejecutada y el calculo pueda ser realizado

con datos unicamente del programa de RAPID.

41654, Error de ejecucion CalcJointT

Descripcion

Tarea: arg

No ha sido posible ejecutar la funcion CalcJointT con el
argumento \UseCurWObjPos, porque la unidad mecanica arg
se estaba moviendo en el momento de la ejecucion de
CalcJointT.

Ref. de programa arg
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Acciones recomendadas

La funcion CalcJointT con el argumento \UseCurWObjPos sélo
puede ser ejecutada sin errores si el objeto de trabajo
coordinado movido por otra tarea se encuentra en reposo.

Recuperacion: arg

41655, Argumento de una tarea que no es de
movimiento

Descripcion

Tarea: arg

Se ha usado la funcion/instruccién arg con un argumento que
se refiere a una tarea, arg. Esa tarea no es una tarea de
movimiento (control de unidades mecanicas) y por tanto no
puede usarse.

Ref. de programa arg

Causas probables
arg con el argumento \TaskRef o \TaskName solo pueden
usarse sin que aparezcan errores si la tarea a la que se refieren

los argumentos es una tarea de movimiento.

Acciones recomendadas
Cambie el argumento \TaskRef o \TaskName o eliminelo y
reanude la ejecucién del programa.

Recuperacion: arg

41656, Valor no permitido

Descripcion
Tarea: arg
Valor no valido en el argumento arg.

Ref. de programa arg

Acciones recomendadas
Compruebe y cambie el valor. Debe estar entre arg y arg.

41657, Error de acceso a archivo

Descripcion

Tarea: arg

Imposible acceder el archivo/dispositivo arg.
Ref. de programa arg

Causas probables

- La ruta o el nombre de archivo son incorrectos.

- Se ha sobrepasado el nimero maximo de archivos abiertos
simultaneamente.

- El disco esta lleno.

- La funcién no admite la comprobacion del dispositivo
seleccionado.
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Acciones recomendadas
- Compruebe la ruta o el nombre del archivo.
- Compruebe el espacio del disco.

Recuperacion: arg

41658, Tarea de programa en estado StopMove

Descripcion

Tarea: arg

No se realizara ningiin movimiento en esta tarea de movimiento,
porque la tarea se encuentra en el estado StopMove ordenado

por alguna tarea sin movimiento.

Consecuencias

Imposible iniciar ningtin movimiento.

Causas probables
Alguna tarea sin movimiento conectada a esta tarea de
movimiento ha cambiado la tarea al estado StopMove.

Acciones recomendadas

Para realizar movimientos en esta tarea de movimiento, el
estado StopMove debe ser reseteado por la tarea sin
movimiento responsable a través de una de las acciones
siguientes:

1) Ejecutar StartMove.

2) Iniciar la tarea sin movimiento desde Main.

a) Desconectar y volver a conectar la alimentacion si se trata
de una tarea sin movimiento semiestatica.

b) Realizar el inicio de la instalacion si es una tarea sin
movimiento estatica.

c) Pasar el PP a Main si es una tarea sin movimiento normal.

41660, No queda espacio libre para la nueva vista

Descripcion

Tarea: arg

Se ha superado el nimero maximo de vistas.

No queda espacio libre en el FlexPendant para la nueva vista.

Ref. de programa arg

Consecuencias

La vista no se iniciara.

Causas probables

Demasiadas vistas abiertas.

Acciones recomendadas
Cierre una vista e inténtelo de nuevo.

Recuperacién: arg

Continua en la pagina siguiente

41661, No se encuentra el conjunto

Descripcion

Tarea: arg

1) El conjunto no se encuentra o no existe.
2) Falta la opcién FlexPendant Interface.
Estado arg.

Ref. de programa arg

Consecuencias

La vista no se iniciara.

Causas probables
1) Imposible encontrar el conjunto arg.
2) La imagen del sistema no incluye la opcion necesaria

FlexPendant Interface.

Acciones recomendadas

1) Compruebe los parametros de entrada. Asegurese de que
los médulos se han cargado correctamente

en el controlador de robot.

2) Compruebe que la opcién FlexPendant Interface se esté
utilizando.

Recuperacion: arg

41662, No se puede cargar el conjunto

Descripcion

Tarea: arg

El conjunto se ha encontrado pero no pudo ser cargado.
Estado arg.

Ref. de programa arg

Consecuencias

La vista no se iniciara.

Acciones recomendadas

Asegurese de que los médulos cargados sean archivos
ejecutables para el FlexPendant.

Recuperacion: arg

41663, No se pudo crear la instancia

Descripcion

Tarea: arg

El conjunto se ha encontrado pero no se pudo crear ninguna
nueva instancia.

Estado arg.

Ref. de programa arg

Consecuencias

La vista no se iniciara.

326

3HAC020738-005 Revisién: P

© Copyright 2005-2013 ABB. Reservados todos los derechos.



6 Resolucion de problemas segun el registro de eventos

Acciones recomendadas
Asegurese de que los médulos cargados sean archivos
ejecutables para el FlexPendant.

Recuperacioén: arg

41664, El nombre de tipo no es valido para este
conjunto

Descripcion

Tarea: arg

El parametro de entrada arg no es valido. El nombre de tipo no
se corresponde con el conjunto.

Estado arg.

Ref. de programa arg.

Consecuencias

La vista no se iniciara.

Acciones recomendadas
Compruebe los parametros de entrada.
Recuperacioén: arg

41665, no se corresponde con el conjunto a
cargar

Descripcion

Tarea: arg

El tipo o el nombre del conjunto no se corresponde con el usado
arg.

Estado arg.

Ref. de programa arg.

Consecuencias

La vista no se iniciara.

Causas probables

Se usa arg sin cambiarlo primero a 0.

Acciones recomendadas
Cambie arg a 0 antes de usarlo.
Recuperacion: arg

41666, Error no recuperable de UIShow

Descripcion
Tarea: arg
Se ha recibido el cédigo de error desconocido arg.

Ref. de programa arg

Consecuencias

La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.

Acciones recomendadas
Informe del asunto a ABB Robotics.

6.5 4x xxx
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41667, Error no recuperable de IU

Descripcion

Tarea: arg

Se ha utilizado una instruccion o funcién con el modificador
arg y sin el argumento opcional arg.

Ref. de programa arg

Consecuencias
La ejecucién del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables
Se ha usado una combinacion no valida de argumento y

modificadores opcionales.

Acciones recomendadas

Corrija el programa de RAPID.

41670, No se permite la matriz completa como
argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento arg es del tipo de dato anytype y por este motivo
s6lo puede comprobarse en tiempo de ejecucion.

No puede usarse una matriz completa como argumento incluso
si la matriz es del tipo de datos correcto.

Ref. de programa arg

Consecuencias

La ejecucién del programa se detendra inmediatamente.

Acciones recomendadas

Sustituya la matriz con un argumento valido.

41671, Frecuencia de sondeo excesiva

Descripcion

Tarea: arg

La frecuencia de sondeo especificada es excesiva para el
sistema de robot.

Ref. de programa arg

Consecuencias
El sistema puede resultar sobrecargado.

Acciones recomendadas
Cambie la instruccién WaitUntil, argumento \PollRate a un valor
superior o

igual a 0,01 s.

Continua en la pagina siguiente
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41672, Combinacion no valida

Descripcion
Tarea: arg
Combinacién de parametros no valida en Trigg

Ref. de programa: arg

Acciones recomendadas

Ejecute Trigg sin el argumento opcional \Time o utilice
TriggRampAO con el argumento opcional \Time para especificar
que RampLength es segundos y no distancia.

41673, Indice fuera de limites

Descripcion

Tarea: arg

El indice de la instancia de cfg estaba fuera de limites
Ref. de programa: arg

Acciones recomendadas
Compruebe y modifique el programa de RAPID.

Recuperacion: arg

41674, Valor fuera de limites

Descripcion
Tarea: arg
El parametro arg no esta dentro del rango de 0 a 100.

Ref. de programa: arg

Acciones recomendadas
Compruebe y modifique el programa de RAPID.
Recuperacion: arg

41675, No es un entero

Descripcion

Tarea: arg

El parametro arg no es un entero.
Ref. de programa: arg

Acciones recomendadas
Compruebe el programa de RAPID o utilice el gestor de errores

Recuperacioén: arg

41676, Error de acceso a dispositivo

Descripcion
Tarea:arg
Imposible abrir el archivo o el canal serie 'arg' porque no existe.

Ref. de programa: arg

Acciones recomendadas
Compruebe el nombre de archivo o de canal serie.

Continua en la pagina siguiente

Recuperacioén: arg

41677, Error de acceso a dispositivo

Descripcion

Tarea: arg

Imposible escribir en el archivo: arg. El disco esta lleno.
Ref. de programa: arg

Acciones recomendadas
Asegurese de que quede suficiente espacio libre en el disco.

Recuperacion: arg

41678, Error de acceso a dispositivo

Descripcion

Tarea: arg

Imposible escribir en el archivo: arg. El archivo esta protegido
contra escritura.

Ref. de programa:arg

Acciones recomendadas
Elimine la proteccidn contra escritura del archivo o seleccione
otro nombre de archivo.

Recuperacion: arg

41679, Error de acceso a dispositivo

Descripcion

Tarea: arg

Se ha excedido el nimero maximo de archivos abiertos
simultaneamente.

Ref. de programa: arg

Acciones recomendadas
Cierre uno o varios dispositivos de E/S e inténtelo de nuevo.
Recuperacion: arg

41680, Cadena demasiado larga

Descripcion

Tarea: arg

La cadena arg sobrepasa el numero maximo de caracteres
permitido para un médulo.

Ref. de programa: arg

Acciones recomendadas
Cambie la cadena del nombre de mddulo.

Recuperacion: arg
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41682, Demasiadas suscripciones a la E/S

Descripcion

Tarea: arg

Se ha sobrepasado el nimero maximo de suscripciones
simultaneas a eventos de sefal.

Ref. de programa: arg

Acciones recomendadas

Elimine algunas suscripciones a las sefales o cambie el tiempo
del evento.

(Es decir, cualquier sefal ISignalXX o TrigglO)

41683, Error de argumento

Descripcion

Tarea: arg

El argumento arg debe indicarse al buscar un parametro sin
nombre.

Ref. de programa: arg

Acciones recomendadas

Anada el parametro arg a la instruccion.

41684, Error de valor

Descripcion

Tarea: arg

El argumento arg esta fuera del rango del tipo de valor unsigned
long.

Ref. de programa: arg

Causas probables
El valor es demasiado grande.

Acciones recomendadas

Utilice un valor mas pequefio para arg.

41685, Valor no valido

Descripcion

Tarea: arg

Se usa una combinacién incorrecta de modificador y valor.
La sefal puede tener valores de:

Min.: arg

Max.: arg

Modificador y valor utilizados: arg

Ref. de programa arg

Consecuencias

La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables
Valor incorrecto utilizado o modificador incorrecto utilizado.

6.5 4x xxx
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Acciones recomendadas
Cambie el valor utilizado o cambie el argumento del

modificador.

41687, Error de apertura de archivo

Descripcion

Tarea: arg

Imposible abrir arg
Ref. de programa: arg

Se ha producido un error al abrir el archivo.

Causas probables

- Si el archivo estaba situado en un disco USB, compruebe que
el disco no haya sido retirado y que no tenga demasiados
archivos en la carpeta raiz.

- Compruebe que el archivo indicado no sea un directorio.

Acciones recomendadas
Realice una comprobacién de causas probables.
Recuperacion: arg

41688, Argumento no valido

Descripcion

Tarea: arg

El parametro de entrada arg esta declarado como PERS.
Ref. de programa: arg

Consecuencias

La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables
Uso de una variable PERS en el argumento arg de la instruccién
arg.

Acciones recomendadas

Sustituya la variable PERS con un argumento valido.

41690, Error de parametro

Descripcion
Tarea: arg
El argumento arg es del tipo arg y no es valido para su uso.

Ref. de programa arg

Consecuencias
La ejecucién del programa se detendra inmediatamente.

Acciones recomendadas
Compruebe el tipo del dato. No es posible usar tipos de datos

sin valor, de semivalor o motsetdata.

Continua en la pagina siguiente
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41691, Error de RMQ - Nombre de cliente no
valido

Descripcion

Tarea: arg

Imposible encontrar el nombre arg. No se trata de un nombre
valido de cliente de RMQ.

Ref. de programa arg

Causas probables

Se utiliza un nombre no valido.

Acciones recomendadas
Cambie el nombre a buscar.

Recuperacion: arg

41692, Error de RMQ - Ranura no valida

Descripcion
Tarea: arg
El arg utilizado no es valido.

Ref. de programa arg

Consecuencias
La comunicacion con el cliente que tiene la ranura arg actual

ya no es posible.

Causas probables

1) arg no ha sido inicializado.

2) La ranura de destino ya no es valida. Esto puede ocurrir si
un cliente remoto se ha desconectado del controlador.

3) La instruccion RMQSendWait fue reiniciada tras una caida

de alimentacion. Al reiniciar la instruccion, arg cambia a 0.

Acciones recomendadas
Recuperacion: arg

41693, Error de RMQ - Sobrepasado el tamaio
maximo del mensaje

Descripcion

Tarea: arg

El tamano de los datos de arg sobrepasa el tamafio maximo.
Ref. de programa arg

Consecuencias

El mensaje no se enviara.

Causas probables

Intentando enviar mensajes mas grandes de arg. Debido a las
limitaciones de RMQ, no es posible enviar mensajes tan
grandes.

Acciones recomendadas

Envie mensajes mas pequenios.

Continua en la pagina siguiente

Recuperacioén: arg

41694, Error de RMQ - Tipos de datos no iguales

Descripcion

Tarea: arg

El tipo de dato de rmgmessage es del tipo arg y el tipo de dato
del argumento Data es del tipo arg.

Ref. de programa arg.

Consecuencias
No es posible capturar ningun dato.

Causas probables

1) El tipo de dato del mensaje rmgmessage es del tipo arg y el
tipo de dato utilizado en el argumento Data es del tipo arg.

2) Si los tipos de datos tienen el mismo nombre, la estructura

de los datos puede ser diferente.

Acciones recomendadas

1) Utilice el tipo de dato arg en el argumento Data.

2) Compruebe que los tipos de datos estén definidos igual tanto
en el codigo del remitente como en el del destinatario.

Recuperacion: arg

41695, Error de RMQ - Dimensiones no iguales
en los datos

Descripcion

Tarea: arg

Los tipos de datos son iguales, pero las dimensiones son
diferentes en el dato del mensaje y en el parametro utilizado
en el argumento arg

.Ref. de programa arg

Consecuencias

Imposible copiar los datos.

Acciones recomendadas

Utilice un parametro en el argumento arg con dimensiones
iguales en el dato y en el mensaje.

Recuperacion: arg

41696, Error de RMQ - Uso no valido de una
instruccion

Descripcion

Tarea: arg

La instruccion arg sélo se admite en el nivel de rutina TRAP.
Ref. de programa arg

Consecuencias

La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.
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Causas probables
La instruccidn arg se usa en el nivel de ejecucion de usuario

o en el nivel de ejecucién normal.

Acciones recomendadas
Elimine la instruccidn o trasladela a una rutina TRAP.

41697, Error de RMQ - Ninguna cola de RMQ
configurada

Descripcion

Tarea: arg

No hay ninguna tarea de RMQ configurada para la tarea arg.
Ref. de programa arg

Consecuencias

La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables
No se ha afiadido ninguna configuracion para la cola de RAPID
Message Queue.

Acciones recomendadas
Anada la configuracion para la cola de RAPID Message Queue.

41698, Error de RMQ - Uso defectuoso de una
instruccion

Descripcion

Tarea: arg

La instruccion arg sélo puede usarse en el nivel normal, no en
una rutina TRAP ni una rutina de servicio.

Ref. de programa arg

Consecuencias

La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables

Instruccidn arg utilizada en un nivel incorrecto.

Acciones recomendadas

Utilice la instruccion en el nivel normal.

41699, Error de RMQ - Sobrepasado el tamafiio
maximo del mensaje

Descripcion
Tarea: arg
El tamafo de los datos de arg sobrepasa el tamafio maximo.

Ref. de programa arg

Consecuencias

El mensaje no se enviara.

6.5 4x xxx
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Causas probables
Intentando enviar mensajes mas grandes de lo permitido. El
cliente de destino no esta configurado para recibir el tamafio

del mensaje enviado.

Acciones recomendadas
Cambie el tamafio de la cola de RMQ para el destinatario o
envie mensaje mas pequenos.

Recuperacién:arg

41700, Error de RMQ - Fallo de configuracion de
interrupcion

Descripcion

Tarea: arg

No es posible utilizar dos identidades de interrupcion diferentes
para el mismo tipo de dato en la instruccion arg. Cada tipo de
dato necesita una identidad de interrupcion unica y una rutina
TRAP Unica.

Ref. de programa arg

Consecuencias

La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables
El mismo tipo de dato se utiliza en dos instrucciones arg con
dos identidades de interrupcién diferentes.

Acciones recomendadas
Se requiere una identidad de interrupcion unica para cada tipo
de dato al solicitar y activar interrupciones para un tipo de dato

concreto.

41701, Error de RMQ - No hay ningiin mensaje a
recoger

Descripcion
Tarea: arg
Fallo en la instruccion arg. No habia ningun mensaje a recoger.

Ref. de programa arg

Consecuencias

No se ha recogido ningin mensaje.

Causas probables

1) Esto puede ocurrir si se produce una caida de alimentacion
entre que se ordend la rutina TRAP y se ejecuto la instruccion
arg.

2) Uso multiple de arg en una rutina TRAP.

3) Uso de arg en una rutina TRAP que se ejecuta sin ningun

mensaje nuevo en la cola de RMQ.
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Acciones recomendadas

Recuperacioén: arg

41702, Error de RMQ - no valido

Descripcion
Tarea: arg
Uso de datos no validos en el argumento arg.

Ref. de programa arg

Consecuencias
La ejecucion del programa se detendra inmediatamente.

Causas probables
Uso de una variable arg que no contiene ningun dato valido.
La variable sélo ha sido inicializada, pero sin copiar ningin

dato valido a la variable.

Acciones recomendadas
Compruebe el programa de RAPID.

41703, Error de RMQ - Imposible copiar datos

Descripcion

Tarea: arg

El tipo de dato arg sobrepasa el tamafio maximo admitido por
la cola de RMQ configurada para la arg.

Ref. de programa arg

Consecuencias

No se ha recibido ningin mensaje.

Causas probables

La cola de RMQ de la tarea destinataria no esta configurada
para el tamafo de los datos enviados. El cliente remitente ha
enviado datos mas grandes que el tamafio de la cola de RMQ

que la tarea arg puede recibir.

Acciones recomendadas
Increment