Criando, salvando e carregando um programa

-Pressione ABB

=Pressione “Editor do

programa” (Program Editor) p

«Selecionar a tarefa (caso
utilize Multimove)

-Pressionar “Tarefas e
Programas” (Task and
Program)

Paredadeprotecin 3
1069%) 2

@ Backup e restauragio
(7 Catibracio

f Painel de controle
\%Z Registro de eventos
lorar FlexPendant

134 Informagbes do sistema

| °7% Fazer logoff
i Default User

MoveL pl5, vi00, z10, toeld;
> MoveL p20, wi00, £fine, tooll;
ENDPRCC
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Criando, salvando e carregando um programa

= Pressione “Arquivo” (File)

= Para salvar um programa
pressione “Salvar Programa
como” (Save Program as)

= Para carregar um programa
salvo pressione “Carregar
Programa” (Load Program)

= Para excluir um programa,
pressione “Excluir programa”
(Delete program)

= Para criar um novo programa
selecione “Novo programa”
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fanamm Gy ] oot : >
Ll a4 12-63177 (BRQOC-L-0044534)  Parado (Velocidade 100%}

¥ Editor do programa

Tarefas e programas

NewProgramName

Nove programa...
Carregar programa...

Salvar programa como...

Renomear progrania...

Selecione a
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(New Program) tarefa/programa
que vocé ira
trabalhar
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Instru¢cbes de movimento

Fie ) Manual = Guard Stop )
FRER Ig CoursasystemsS.05(ROBOTPCO8) - Stopped (Speed 100%) : " X
: EXER_IA in T_ROB1/OVNIA]main

R

e e

£A HB B
$14s 20, 2014 Shd= 68 Fat }
Movimento por juntas
8 '

Destination point
Joint interpolated
Start Point \ path
Movimento por “Juntas” € o caminho mais rapido para mover de
um ponto a outro quando ndo € necessario trajetéria linear. O
eixos do robd e eixos externos se moverao ao longo de uma
trajetoria ndo linear e alcancardo o ponto de destino todos ao
mesmo tempo.
Utilize-o em espacos abertos como deslocamento de um
dispositivo para outro.
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Movimento linear

S o e g

Start Point Destination point

Movimento “Linear” é utilizado para mover linearmente o robd do
seu ponto inicial ao ponto de destino (referéncia ao TCP). Se ndo
for possivel a realizacdo do movimento um evento sera gerado e
mostrado na FlexPendant.

Utilize-o quando necessario mover o robd proximo a objetos
como dispositivos e pecas ou realizar um processo que exija
uma linha refa.

Instru¢cGes de movimento

MovedJ pHome, v500, z5, tGripper;
MovelL pHome, v500, z5, tGripper;

Nas instru¢cbes acima temos:

O robd movendo para o ponto pHome
Com velocidade de v500

Chegando ao ponto com uma zona de z95
Usando a ferramenta tGripper
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Velocidade e zona

Movel p40, v1000, z40, tool0;

Adicionando instru¢des de movimento

Pressione “Adicionar
Instrugdo” (Add Instruction)

Mova o rob6 para posi¢éo
desejada.

Pressione “Moved” ou
“Movel.”.

Mover o robd para proxima
posicao.

Repetir o procedimento
acima.
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ABBISIT

% abbl in T_ROB1/Mainviodule/main

PROC main(}
ENDPROC
ENDMODULE

TR

Modules

:::;Jﬂﬁudﬁmﬂxmqlzgj

3= abbl in T_ROBL/MainModule/main

Tasts and Programs ¥l

1 [MODULE MainMeoduls
PROC main{}

ENDPROC
s |ENDMODULE

Add hd
Instruction

2 :v
3 Moved * vig00, z5 -
i =




Alterando um argumento de programa

f“igg (% :t::‘ﬂ(mvmim) mz&z)(s;axm)mfﬁi
% abbl in T_ROB1/MainModule/main
:  TaksadPrograns w o Modues ¥ Roues
s - . [MODULE MainModule 7
~ Selecione o item a .| Proc maine 4
Mouadalae e T0U, Y . tocll
ser alterado com  ====fF""uoves +, vicoo, 250, tooio:
i 3 s Moved ¥, v1G00, z38, tocld:
2 toques s Moved %, wiQGCC, z50, teoeolld:
- | EFDPROC
: : ; s |ENDMODULE

AEEI%] ':.;W,a(mmmm r:edl’:'zu;)ism lm)mz_ ][2<_

% Change Selected

Selecione o0 novo
valor e pressione
“OK”

Current argument: Zone

Select argument value. Active Fiter:

’ — * , viooe , [BERY, teolo:
= . AR

©ARB Group
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Modificando uma posicéo

‘g‘==(j@ =t 0 rmfuemxi- 3 _Kl

Selecione o ponto e <] i
s ¥ . ; PROC main{}

a ser modificado. ———.d

& e o¥R3 , 100, fine, tcgé:
MoveL pi5, vi00, z10, toold:
MoveL p2C, vid0, fine, tooclig;
ENDPROC

Mova o robd para
nova posicao.

Pressione
“Modificar posicao”

= & 3o € possive! desfazer esta operacio.

(Modify Position) '° e Holfior porm shermca pociie

EX

Confirme ou
cancele a
modificacao

E Don't Show this dialog again

?Modiﬁcar i , Cancelar 1




LLLLLLLL

W)

23 de maio de 2014 § Skze 74

Movimento circular

pCiccle20
Ponto inicial

pCircle30
Ponto intermediari

pCircle40

Movimento circular

Mova o rob6 até o ponto
intermediario

Selecione somente o ponto
intermediario

Pressione “Modificar
posicao” (Modify position)

Mova o robd até o ponto
final

Selecione somente o ponto
final

Pressione “Modificar
posicado” (Modify position)

nl. 3 ) Maud - Motors On
ABRB|2

14 50048(USABBDTWL13668) Stopped (2 of 2) (Speed 100%) J[ X l

%- abbl in T_ROB1/MainModule/rCircle

- Tasks and Programs v' :  Modules ’v{ 2 Routines "’i

16 BROC rPick¥p (}
17 < EHT>

18 ENDPROC

19
20 PROC rCircle (}

21 HMoved pCircle?d, v1i000, fine, LFen;

23 ENDBRGC
24
25
26
27

22 MoveC pCircle30, pCircled0; +1000, 210, tPen;

45 geEe Y G reeuat e Parada deprotegio ik |
ﬂ=' “@ | 66-51767 (BRQOC-1-0044934)  Parado (Velocidade 1009%) i

-

psinuF:;?aoe, z19,

5
PROC Circulo{}
22 Movel pIntermediari
23 ENDPROC




Movimento circular

= Criando uma circunferéncia com MoveC’s

PROC Circlel)
Moved pCirclell,v500,fine, tPen;
Moved pCircle20,v500,fine,tPen;
MoveC pCircle30,pCircledD,v500,2z10,tPen;
MoveC pCircleB0,pCircle20|v500,210,tPen;
Moved pCirclel0,v504, fine, tPen; pCircle20
Reset do3;
ENDPROC

Este ponto pode ser copiado e colado

pCircle50

pCircle40

DMRO - Service / Treinamento
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Depurando o programa

-Pressione o menu depurar =~ ABBIS] Sy St

’ , H Tarefas e programas vi [ Rotinas ~i
T zz| PROC Circuio{) i
e N 23 MoveC pIntermediario, pFinal, 0= —
i .. Z4

:
«Pressione PP

25 Moved %, vi000, 250, tFlange:
. j HMoved :, v:LSOi, z.EO, tFlange,: g\\
para prlnClpal para Moved %, vil08, =38, tFlange: 33
iniciar o programa
do comeco

ENDPROC L

~ Ponteiro do programa - PP
(Program Pointer) \t

MoveJ *, w1000, 250, it e

«Pressione PP para
~cursor para movimentar
- 0 ponteiro

@ ARR Groun
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Executando o programa em modo manual

»Se 0 programa nao esta Modo de execugdo
aberto pressione menu
“‘ABB”, “Editor do
Programa” (Program Editor)
e selecione o programa
desejado

Cicto simples
=\Verifique o ponteiro do

programa

-Selecione o0 modo de
execugao do programa

«Pressione o botao iniciar
na FlexPendant




Executando o programa em modo automatica

=Se 0 programa nao esta
aberto pressione menu “ABB”,
“Editor do Programa” (Program
Editor) e selecione o programa
desejado.

-Verifique o ponteiro do
programa.

-Coloque a chave de modos de
operagao na posigao ’ s

“automatico”. - T

0 modo automético foi selecionado.

-Confirme o modo automatico ;
Toque em OK para 9:mﬁm1ara alteragdo
na FlexPendant. . P e MANUIAL

-Pressione o botao “Motors
On” no painel de controle.

=Pressione o botdo inictar na
FlexPendant

Execugao passo a passo

=Selecionar o modo de Modo passe a passo
passo a passo no menu de :
atalho.

=Entrar em: executa passo
a passo e entra nas rotinas

=Sair de: executa até
finalizar a rotina atual

<Ilgnorar: Executa sub-
rotinas direto sem entrar
dentro delas

«Proxima instr. de
movimento: executa até
chegar no préximo
movimento

Ignorar

Proxima instr. de movimento




Execucao passo a passo

= Pressione a seta a direita
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para executar o préximo
passo.

= Pressione a seta a

esquerda para voltar um
passo.

Parando o programa

= Durante operacéo no

modo Manual 100%,
libere o botdo “Hold-to-
Run”

Durante operagao no
modo manual com
velocidade reduzida,
pressione a tecla “Parar”
na FlexPendant

Quando rodarmos o
programa no modo passo
a passo o robd ira parar
apos a execugao de cada
instrucao
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