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Movimentando o robo
Movimentando o robd
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Incrementos

« Incremento & uma forma de movimentar o robd em passos, o
que facilita o ajuste fino do posicionamento do robd diminuindo
o risco de colisao.

= Ao selecionar o incremento, toda vez que um toque for dado no
joystick o manipulador dara um “passo”.

- O tamanho desse passo é determinado pelo tipo de incremento
que pode ser pequeno, médio, grande ou de usuario. No
incremento de usuario € possivel determinar o valor que vocé
quer que o manipulador se mova.

= Caso o joystick seja mantido pressionado o robd ira dar um
passo parar e dar outro passo até que o joystick seja liberado.

Incrementos

Unidade mecnica: ROB_ Incementos

= Para usar o incremento selecione

usuario. c:
E: Grande

= Para visualizar quanto o robd ira @ 117
se mover para cada tipo de ’ Usurio
incremento, aperte o botao
“Mostrar valores”. Nessa tela
também é possivel mudar o valor
do incremento de usuario.

0 mesmo no menu de atalho. %
% 0.0625 {rad) E | Nenhum
= Selcione “Nenhum” para desligar = g = @
o incremento ou selecione o i ey P pequene || NG
tamanho do incremento entre @ X
pequeno, médio, grande e o | 5o
©

Ocultar valores >> i

« O incremento também pode ser
habilitado pela tecla de atalho da
FlexPendant ou pela tela de
colocagcdo em movimento.




Sistemas de coordenadas

Fe Lo B Hhotors 0a
FLERER % 14_50048(USABBOTWL13668) Stopped (2 of 2 (Speed 190%} g X H
%5 Jogging
—Tap a property to change it
Z Mechanical unit: ROB_I.. 1: 479 ©
. oHE 2: 234 °©
§f ) 3: -153 @
Motior mode: Axis 4 - G, 4: 102.7 ©
Coordinate systenn  World, o3 Ter 2
e 6: 219 °©
Took tool...
Ferramenta
T Work obhiect: wobrid... E Position Format_
cdnad: i) ik - 7
{ 00;} Payioad: foado... S
Joystick fock: NOne,. @ = &8
Ircrement: NoP,. 5 4 6

Mundial
(World)

= Aregra da mao direita deve ser utilizada no sistema de

coordenadas da base.
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IRC5 FlexPendant

= Menu principal ABB

Ak BB BB £ Mansal Parada de protecio
FREDED \@ 12-63177 {BRQOC-1-0044934)  Parado (Velocidade 106%)

% HotEdit Backup e restauracdo

@ Entradas e Saidas: § Calibracao

C’% Colocacdo ent movimento @? Painel de controle

Janela Producio @ﬂg Registro de eventos

7 Explorar FlexPendant

Editor do programa ‘,/2

‘,:= Dadeos do programa % Informacgbes do sistema

% Treinamento ABB

Fazer logoff a e
Default User ¥ Reinidar

P

IRC5 FlexPendant

= Janela “Colocagdo em movimento” (Jogging)

AL ERER ey Manual i Paradadeprotecio . B]t g
FRIBED (\@  12-63177 (BRQOC-L 3 Parado {Velocidade 100%) ] X ;
c‘;e Colocagdo em snovimento
— Toque em uma propriedade para altera-la Posicio
- P Posicdes nas coord.: WorkQbject
Unidade mecanica: ROB_1... X 378.6 mm
Procisdo absoluta: Off ¥: 0.6 mm
zs 670.5 mm
HModo de movimen... Linear... ql: 0.70711
. . qz2: 8.0
Sistema coordenad.: World... q3: 0.70711
Ferramenta: tooif... q4: 8.0
Objeto de trabalhor Mesa... Formato da posicao...
Carga atil: foadl... — Divegbas do joystik
Trava do joystick: Nenhum... :3;, @. @
Incremento: Nenhum... X Y Z
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IRC5 FlexPendant

= Entradas e saidas (I/O Window).

‘ Parads deprotecio
12-63177 (BRQOC-L-0044531) Parads (¥eloodade 160%)

& Entradas/Saidas:
Todos os sinais Filtro ativo: Selecionar la
Selecione um sinal de E{S na fista. Padrdo
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Exercicio

= Selecione cada um dos quatro modos de movimento e veja
a diferenga entre eles movimentando manualmente o robé.

= Navegue pela tela de “Colocagdo em movimento”.

= Teste os incrementos.
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DMRO - Service / Treinamento

Mensagens de evento

Existem 3 tipos de Mensagem de Eventos:

- Informacao (Information)
= Ex.: Botdo “Hold to run” precisa ser pressionado.

Informacao de como proceder

= Alarme (Warning)
= Ex.: Movimento manual velocidade 100% selecionado.

f O operador ¢é informado sobre o risco.

= Erro (Error)
= Ex.:: Falha do “Motor On” por parada de emergéncia.

O sistema n&o pode operar antes do restabelecimento do
estado atual (Emergency Stop).
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