DMRO — Service / Treinamento

InstrucOes de cronbémetro

- E possivel no robd medir quanto tempo o mesmo esta
levando para executar uma tarefa.

= Ele funciona muito parecido com o cronédmetro de um
relégio:

« Com a instrucéo “ClkReset” o cronémetro sera zerado.

ou reiniciado.

Com a instrugéo ClkStop o cronémetro ira parar.

Com a fungdo ClkRead é possivel ler o tempo do
crondmetro e converte-lo para um dado numérico.

= Em todas as instrugdes é necessario passar como
parametro qual o nome do cronémetro.

Com a instrugéo “ClkStart” o cronédmetro sera iniciado
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Adicionando um crondmetro ao programa

« Adicione a instrugéo
“ClkReset” no inicio do
bloco para zerar o
crondmetro.

= Adicione a instrucéo
“ClkStart” no inicio do bloco
para iniciar o crondémetro.

= Adicione a instrugéo
“ClkStop” no final do bloco
para parar o cronémetro.
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Mostrando o valor do crondmetro

= Adicione no final do seu
programa uma instrucao
“TpWrite”.

= Aperte duas vezes sobre a
instrugdo “TpWrite”.

= Aperte sobre “Argumento
opcional”.

% NewProgramName entrada T_ROB1/MainModule/main

% NewProgramn da T_ROB1/MainModule/main
Tarefas e pmgramas v} o Modulos
2 PROC main{)
iy, CLKRESEL cloCkl;

< ClkStart clockl;

= MoveL *, vi{g0G, z50, tooll;

= MovelL *, v1000, z50, toold:

7 MoveL *, v100C, =50, toold:;
Movel *, v1000, z50, teooll:;
MoveL *, v1000, z50, tooll;
4ClksStop clockl;

Tarefas & programas V» Modulos

=l

z PROC main{}

3] ClkReset clockl;
ClkStart clockl:
MoveL *, v1000,

& Movel *, w1300,
7 MoveL *, 1400,
e MoveL ¥, v1000,
8 L3

MoveL ¥, w1000,

z5¢,
250,
=50,
zh0
z50,

tosll;
tooclil;
tooll:;
tocll;
toelld;

Instrucdo atual: TPWrite

Seledione o argumento a ser alterado.

~ lvalor

*“Tempo de ciclo:
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Mostrando o valor do cronbmetro
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% Alterar selecionado - Argumento opcional

= Aperte sobre “\num”.
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Selecione o arguments opcional a ser usado ou nio.
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[\Boell | Nao usado/N&o usa. .
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¥ Alterar i 5 fonal - Varios =
« Aperte “usar”. Depois
Argumento atuak: dnum

“Fechar” e novamente

Seledione guais argumentos opcionais usar ou nia.

-
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Fechar”. CrEe
Nac usado =
\Bcol Nio usado
\Pos Nio usado -
\Orient Nao usado
\Drnum Nio usado (o
-

¥
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Mostrando o valor do cronbmetro
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32 Alterar selecionado

« Aperte sobre o novo
argumento que apareceu. Instruggo atual:  TPWrite

Selecione o argumento a ser alterado.
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= Selecione a aba “Fungbes”  [xurmr s

Argumento atual: Num

e depois selecione o item Selecione valor do argumento. Filtro ativo:
“ClkRead” TPRrite "Tempo de ciclo: ¥ \Num;
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Mostrando o valor do crondmetro

= Selecione o crondmetro a
ser lido (clock1 no caso).

= Pressione “OK” até sair da
tela de edicédo de
parametro.

= A instrugéo devera ficar
como a tela ao lado.

Exercicio

% Inserir expressio
Ativo: dock Resultado:  num
Filtro ativo: Dica:dock
Cixaead (EHEEE) -
Dados -
Rovo

s[:lﬁ[-%:¢

k= NewProgramName entrada T_ROB1/MainModule/main

Tarefos & programas ",] i Moddos —vi Rotinss W

z PROC main{}
= CikReset cliockl; EG)
: Clkstart ziccki:
s MoveL *., vi0O0Q, 250, toold:
& MoveL *, vi80G, z50, tooll;
3 Movel *, viO0O0GQ, z50, toold:
2 MoveL *, viG0Q8, z50, tooll: D
E MoveL %, vi806, z50, toocld:
ClksStop ciocki:

= Insira as instru¢cdes de crondbmetro no seu programa para

medir o tempo de ciclo.

= Mostre no fim do ciclo o tempo na tela.




DMRO - Service / Treinamento

Work object e sistema de coordenadas

= Sistema de coordenada do usuario

= Sistema de coordenada do objeto

Coordenads de base
{Base coordinates)
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= Entre no menu “ABB” e
abra a tela de “Colocagao
em movimento”.

= Na tela de colocacédo em
movimento aperte em cima
da opcéo “Objeto de
trabalho”

Manual :
il 16-52561 {BRQOC-1-004453

@& HotEdit

a Entradas e Saidas:

&
Ianalz Dradicia

& Colocagio em movimento
— Toque em uma propriedade para altera-1a Posicio
. R Posicies nas coord.: WarkGbisct
Unidade mecanica: ROB_1.. X 996.86 mm |
Pracisic absohfta:  GFf Y: 0.0 mm |
I: 1296.5 mm
Modo de movimen... linear.. ql: 0.70711
- . Objeto de trabatho q2: 0.6

Sistema coordenad.: . e 070711
Ferramenta: q4: 0.0

i Formato da posicSo...

Ohjeto de :

Carga util:

— Diregdes do joystick —————
Trava do joystick: Nenhum,.. @ o O

e : XY Z

Criando um objeto de trabalho

- Ira aparecer uma tela com
todos os work objects
criados.

= Aperte o botao “Novo...”
para criar um novo work
object.

= Na tela de criag&do do work
object aperte o botao “...”
para dar um nome a ele e
depois aperte “OK” para
finalizar.

<% Colocacio em movimento - Objeto de trabalho

Sele¢do atual: wobj0

Selecione um item na fista.

& Nova dedaracio de dados
Tipo de dados: wobjdata Tarefa atual: T_ROB1L
Nome: fwobj1 KL_—_—} >
Escopo: ITarefa ) :l
Toodcomeen-posstons ™
Tarefa: ITﬁROBl 1J
R ~]

Rotina:




Criando um objeto de trabalho

<3 Colocagio em movimente - Objeto de trabalho

= Depois que o objeto de —

trabalho é criado, selecione  Setesioatuat: wobjA4

. Selecione um itent na lista.
ele nalista e abrao menu rmErEmemsmmea——
“Editar” e aperte a Opgéo wobjd RAPID/T_ROB1/BASE Globatl [

Alterar valor... inModule Tarefa

Altere dedaragdo...

“Definir...”.

- Uma tela de definigdo do e i

Definicdo da estrutura do objeto de trabalho

WO rk O bJ eCt |ré SU rg ! r Objeto de trabalbo:  wobjA4 Ferr. ativa: tool8
lm:me'l, i as icGes e togue em OK.

Método objeto iSem alteracio v}

fSmme oo . meaden

Ponto do usuario X 1 =

Ponto do usudrio X 2

= Selecione em “Mét.
Usuario” a opgao “3
pontos”.

usuario |3 pontes

Ponto do usudrio ¥ 1 =

= Marque os pontos usando o
botédo “Modificar posi¢ao”.

Criando um objeto de trabalho

- Ative uma ferramenta com TCP bem definido.

- Utilize o TCP da ferramenta para marcar os pontos.

= Marque os pontos X1 e X2 em cima da reta do eixo X do seu plano.

= Marque o ponto Y1 em cima da reta do eixo Y do seu plano.

= Observe que a posicao dos ponto influencia na direcao dos eixos.

= O eixo X sempre apontara na dire¢cao de X2.

= O eixo Y sempre apontara na diregdo de Y1 criando 90 graus com o eixo X.

= O eixo Z sera a resultante dos dois outros eixos conforme a regra da méo direita.
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Criando um objeto de trabalho

Figura desenhada com referéncia a um Work Object

Ativando um Work object

= Para ativar o work object
abra o menu de atalho e a
opg¢ao “Movimento”.

= Dentro do menu movimento
aperte o botdo de selegédo
de work object.

= Selecione o work object que , @ 1 g

deseja utilizar. r e 7

- Quando um work object PO P3¢
esta ativado, toda vez que (i @
um novo ponto for criado, o
work object sera usado
como referencia do ponto.
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Utilizando um Work object

Moved pHome,v1000,z50,tCaneta;

Movel pTri10,v1000,z50,tCaneta\Wobj:=wobjA4;

Movel pTri20,v1000,z50,tCaneta\Wobj:=wobjA4;

Movel pTri30,v1000,z50,tCaneta\Wobj:=wobjA4;

MovelL pTri40,v1000,z50,tCaneta\Wobj:=wobjA4;
~ Movel pTri20,v1000,z50,tCaneta\Wobj:=wobjA4;

K pHome

o posicio fora da folha e
X posicio na folha /"

work object

work object eixo X
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Exercicio

Crie um work object.

Crie uma nova rotina usando o work object que desenhe
uma figura geométrica.

Execute o programa e verifique aonde o robd esta
executando o movimento.

Mova a mesa de lugar.

Redefina o work object para a nova posigcdo da mesa.

\
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Execute novamente a rotina e verifique se o rob0 esta
fazendo o movimento no mesmo lugar da mesa.

)

ATENCAO: se os pontos n&o forem marcados com uma
ferramenta precisa podem acontecer erros de posigéo do
robo.
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