Definicdo de nova ferramenta

-Aperte em cima da

opc¢ao "Ferramenta”
na tela de colocacéao
em movimento.

& Colocagio em movimento

— Togue em uma propriedade para altera-la —

{inidade mecanica: ROB_1...
Precisio absoluiaz Off
Modo de movimen... linear..

Carga ok ivado.
Trava do joystick: Nenhum...
Incremento: Nephum...

Definicdo de nova ferramenta

» Aparecera uma lista com todas as ferramentas ja

criadas no seu robd.

« Selecione "Novo..." para criar uma nova

ferramenta.

i«:ﬁ} Colecagde em movimento - Ferramenta

Selecdo atual: toold

Selecione um item na lista.

_Mome da ferramental Modulo

RAPID/T_ROB1/MainModule

RAPID/T ROB1/BASE
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Definicdo de nova ferramenta

» Na proxima tela selecione dé um nome para a
ferramenta apertando o botdo com trés pontos.

- Depois aperte na opg¢ao “Valor inicial” para

modificar os valores da sua ferramenta.

Finova declaragie de dados
Tipo de dados: tocldata Tarefa atual: T_ROBI
Nome: §Caneta
Escopo: iTare{a

Tipo de armazen.: 1pers;stente

Yarefa: iT_ROBI

Méduto: 1 MainModule

Rotina: <henbune

Dimensdo: ]<Ne}ﬂhum> _Y_] rw- -~

Definicao de nova ferramenta

= Na tela de valores é
possivel modificar os

parémetros da £ Editar
ferramenta.
Nome: Caneta
= Modifique a massa SN i

para um valor correto
de peso da sua
ferramenta em Kg.

= Modifique o centro de
gravidade para um
valor correto de
centro de gravidade
da sua ferramenta.

- }’ Tipode dados 4se 10 gs 1)

num / \




Definindo uma ferramenta
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Definindo um TCP — Método dos 4 pontos
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Definindo um TCP — Método dos 4 pontos

= Selecione a nova
ferramenta e pressione
“Editar” (Edit).

= Pressione “Definir” (Define).
= Selecione Ponto1 (Point1).

= Mova o robé para o ponto
de referéncia.

= Pressione “Modificar
Posicdo” (Modify Position).

- Reposicione o robé com
nova orientagao.

= Pressione “Modificar
Posicao” (Modify Position).

= Repita a sequiéncia para
todos os pontos.

= Pressione “OK”.

Exercicio
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= Crie uma nova ferramenta no seu robé.

= Defina o TCP da sua nova ferramenta usando a ponta da
sua ferramenta e uma ponteira.




DMRO - Service / Treinamento

Definindo a carga da ferramenta

= O controlador IRC5 possui uma rotina de servico chamada
Loadldentify. Ela é utilizada para definira massa e o
centro de gravidade da ferramenta e/ou carga da peca
automaticamente usando o robé.
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Antes de realizar a definicdo de carga

« Antes de realizar a definicdo de carga automatica
devemos verificar as seguintes condigdes:

= O robd deve ser colocado em uma posigdo em que nao
existam obstaculos que a garra possa colidir.

A ferramenta deve estar montada corretamente e fixa.

O eixo 3, 5 e 6 ndo podem estar proximos dos limites.

O eixo 6 deve estar em uma posi¢ao horizontal.

= O eixo 4 deve estar proximo do zero.

= Qualquer carga do eixo no bracgo superior ou na base do
robd deve ser configurada nos parametros de sistema.

= A velocidade do robd deve estar configurada em 100%.

« A ferramenta que queremos fazer a identificag&o de carga
deve estar selecionada no menu de atalho ou na tela de
“Colocagao em movimento”.

Definindo a carga da ferramenta

-Verifique no meu de atalho é L@f__
se a ferramenta a ser ‘7;0“7 - o)
identificada esta o [

selecionada.

tFlange

toolG

<« Fqostrar gRI3nes i

Velocidade

=\Verifique se a velocidade
esta configurada em 100%.

p
&%




Definindo a carga da ferramenta

o "~ <% Colocagio em movimente

«Verifique a posi¢cao dos e Posicio
eiXOS na tela de “COIOcaQéO Unidade mecdnica:  ROB_1.. 1: 0.0 :

. 35 - Predsio absoluta: O ; gg o
em mOVlr_nento e Corr”a se Modo de movimen... Eixos 1-3... 4 0:0 o
necessario. Sistema coordenad.: Tool.. (S;. gg :

. - Ferramenta: Caneta... - )
-Os eixos 3, 5 e 6 ndo Obieto de trabalho:  wobjO... P s
podem estar proximos dos Carga util: loada.. Dirages do joyetick
limites, o eixo 4 deve estar | e dojoystide Nenhm.. oo
o . Inoemento: Nenhum... 2 1 3 -

proximo de 0 e o eixo 6

deve estar na posi¢ao
horizontal.

4L BB ER
FREPID
Definindo a carga da ferramenta
-Pressione ABB ABRERN - - = T
HotEdit @ Backup e restauracio T~

-Pressione “Editor do

programa” (Program Editor) | [ e Cotfrasio

é Colocagdo em movimento f Painel de controle

-Selecionar a tarefa (caso ecteprotesion §] Registro de eventos
utilize Multimove) ; SRl SR eatr

C:i)- Informagoes do sistema

% Treinamenio ABB

2% Fazer logoff B ose
B (& romar

.

T_ROSL
© MainMod..




Definindo a carga da ferramenta

Dentro do editor de
programa abra a aba
“Depurar”.

«Selecione a opgéao
“Chamar rotina...”.

«Caso a opgao “Chamar
rotina...” esteja
desabilitada, pressione o
botao “PP para principal”.

= NewProgramMame entrada T_ROB1/Maintogic/ Main

 Tarefas e programas ‘:j Modulos = i . Rotinas - m:
B PROC Main(} PP para principal |/PP para cursor |
ic g éur;ﬂr para ?PW H
iz Initialize; ;

12 MainMeni;

23 Production; T -
[Stis walor 7 | Verifique progr.

14 ENDPROC e B e =
Exibir dados do . 1| Rofina da pesqu. i

S,
V”t
,

Definindo a carga da ferramenta

=Selecione a rotina
“Loadidentify” e pressione
“Ir para”.

«Segure o bot&o de
habilitacao e depois
pressione o botdo de inicio
na FlexPendant.

7 Rotina de servigo de chamada

Rotina selecionada: toadidentify

Selecione a rotina a ser chamada e ifogque en "Ir para’.

] Bat_Shutdown 7] CalPFendelum
EHtnmula s § ] tinked _m
" Loadidentify - ] ManloadIdentify
] Servicelufo
] skipTaskExec

7 TranspPos

|ARBI 2=
it 16-52561 {BRQUC-1-0033933}

ewProgramame entrada T_ROB1/BASEFUN/LoadIdentify

B
s ! Ssrvice routins Cruriior para PP
s JFAXFAIST A XTI AL A A S AL
E I pasn pavicic
.
. . Chamar stinn... || Cancelar rotina.
LeadidentifyProgi.
Exiir vafor Yerifique progr.
N Exibir dados do . Rotina da pesqu..
s URBO
bEd LoadIdTerminate;
12| ENDPROC Para executar rotina do
sel ione o botdo




Definindo a carga da ferramenta

«Na primeira tela confirme

© ponteiroc do programa ficarid perdido e

preSSionandO “OK“. a trajetdria atual serd limpa durante a

execugaoc.

Defina PP para principal guando esta rot
ina de servigo terminari

Pressione OK para continuart

-Na proxima tela selecione 5
se sera feita a verificacéo ¢ Programa de Identificagio da cazga RAR
Identificagdo da Ferramenta ou Carga uti

da ferramenta ou da carga 12
atil.

5 fmanoat Motores Hoados T = §"‘
i 14-50175 (14m-50175) amento .

«Confirme que a ferramenta : Bl resurrs s
estd montada corretamente &= = Y e

. -~ sex montada

e que os eixos do robd LN
-~ . ~ *E“\ ?Ztga montada no brago precisa ser d
estdo na posigao correta. e SRR P oS

(1-6) .
Confirmel

= -

(ABBIE = co e Taaa ) L

- T e
sdas as Tarefi - -’I;lwl,n:

-Confirme que a ferramenta

—

gue sera usada é a que rasnciricacsc da carga da ferramenta aci

Nome ferrx. identif. tGarra 2

aparece na tela.




=Selecione se vocé conhece ou

ndo a massa da ferramenta
colocando o numero conforme
a tabela e pressionando “OK”

«Verifique fisicamente quanto o
eixo 6 pode se mover e
selecione na proxima tela.

-As opgdes sdo +90 graus, -90
graus e selecionar outro
angulo. O minimo necessario
sao 30 graus.

=0 robé ir4 perguntar se vocé
quer realizar os testes em

modo manual para testar. Caso

nado tenha certeza se o robd
pode bater, aperte em “Sim”.
Caso tenha certeza que o robd
nao ira bater, aperte em “Nao”.
Caso tenha selecionado “Sim”,
na proxima tela aperte
“MOVER”. O robé ira realizar
os movimentos.N&o solte o
botao de habilitagéo, pois ele
ira voltar do comeco. Caso
tenha selecionado “N&o” na
tela anterior va direto para a
proxima tela

Definindo a carga da ferramenta

25 B BE o i Maoual Motores koados %
FREeEe {f14-50175 (14m-50175) | Em Funcionamento (Velocidade 100U%) | |
e
hdas o] EIROBY
BHociciiotoif R

Método de identificagio para Ferramenta:r
= 5

1 = Massa conheci da em Ferramenta

2 = Massa descon hecida em Ferramenta
0 = Cancelar >
Selecione método de identificagado

~ if Maoual ST Motores hgados

i} 19-50175 (14m-50175)

Selecione Angulsc (com sinal) entre

posigdoc atual do eixo e seguinte
para os movimentos de medigdo-
Recomendagdo + ou — 90 graus.

Min. +/— 30 graus.
Selecione angulo da configuragio

{ 14-50175 (14M-5017S)

fmaoual Motares ligados 2
Em Funcionameoto (Velocidade 100%)

R
T _ROB1

)]

Deveri testar os movimentos de medigdo

primeiro com velocidade lenta em
VELOCIDADE MAN/RED. antes das medigdes ¢
eais

com vwelocidade superior

Executar teste com velocidade lenta?

Em funcionamento (Velocidade 100%)

oy

Pressione MOVER para movimentos de teste

lentos




