Definindo a carga da ferramenta
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Definindo a carga da ferramenta

-Coloque o controlador em
modo automatico.
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~Confirme o modo automatico Frmia o : onrada 001

. Pon
na FlexPendant. Depois B i e Sk
pressione o botdo “Motors On” Toque om OK prs confrmar a skercio
no painel para ligar os motores Pare cancelar, reome para HANUAL

do robd. Inicie o programa
novamente apertando o botédo
de inicio na FlexPendant
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Definindo a carga da ferramenta

«Ao pressionar “Mover”, o robd
ira executar os mesmos
movimentos, porém agora com
velocidade maior.

«Ao terminar o controlador ira
pedir que o controlador seja
colocado em modo manual
novamente.

-Passe o controlador para
modo manual, segure o botao
de habilitac&o e pressione o
bot&o de inicio na
FlexPendant.

=Ao pressionar “OK” sera
mostrado o peso e o centro de
gravidade da ferramenta.
Pressione “Sim” para atualizar
os valores da ferramenta.

Ehde 128

Exercicio

iy faue Motaces figados. 3
14-50175 {14M-50175) Em funcionamento (¥elocidade 100%)

1. Alter ente para o modo manual
velocidade red

2. Inicie a execugio do programa

[
Pressione OK para continuar!

£m funcionamento (Yelocdade 100%) ]

Resultado da identificagdo da Ferramenta

Massa (kg) =1.7
Centro da gravidade (mm):

x =258 ke ¥ 0Tz = 1173
Atualizar ferramenta tGarra ?

= Calcule a massa e o centro de gravidade da sua
ferramenta usando a rotina de identificacdo de carga.

= Anote os valores ao final da rotina.
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DMRO - Service / Treinamento

Sincronismo

= Sincronismo (contador de revolucdes)

= Indica a quantidade de voltas que o motor realizou em relagao
a posigao zero absoluto do eixo.

- Se o controlador perder o sincronismo, os programas nao
poderéo ser executados.

= O controlador notifica através de uma mensagem que o
sincronismo precisa ser atualizado. (Ex.: Se o controlador for
desligado com a bateria da SMB descarregada).
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Calibracao e sincronismo

= Calibrac&o ou sincronismo?

« O sincronismo pode ser
realizado facilmente
sem necessidade de
ferramentas especiais.

= Calibracdo necessita de
ferramentas especiais e
somente deve ser
realizado por pessoal
qualificado apos
qualquer intervencgao
mecanica no
manipulador.

Sincronismo

i ‘Motors On: i 3
_Stopped (2 of 2) (Speed mm)@]?\ﬂ X

I :utini[,ﬁ%iﬂawd e
PRI 14_50048(USABEDTWL13668)
<§7 Calibration

In order to use the system all mechanical units must be calibrated.

Select the mechanical unit you want to calibrate.

Calibrated

Calibrated

A I ED
FREBED
Utilizar o JoyStick para mover o rob6 para posicao de
sincronismo alinhando as marcas.
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EDED




Atualizar o contador de rotacdes

= No menu ABB
selecione a opc¢éo
“Calibragao’.

= Selecione o robo
que ira ser
sincronizado

© ARB Group
sday 23, 2014 | Shde 132

%3 Registro de eventos
t:/—:; Explorar FlexPendant

% Informacdes do sistema

E@ Reiniciar

<7 calibracio

Para usar o sistema, todas as unidades mecinicas devem estar calibradas.

= a unit anica que deseja calibrar.

ABB

Atualizar o contador de rotagdes

= Selecione a opcao
“Atualizacéo do
contador de
rotacdes”

= Confirme a

mensagem de aviso. |4

& Calibragio - ROB_1

T

O Atualizacas do contador de rolagbes...

Calib. Parametros

®

Meméria SHB

"4

Estrutura da base

A atualizag8o dos contadores de rotagSes
pode alterar as posigdes programadas.

Deseja realmente continuar?
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Atualizar o contador de rotagdes

<& Calibragio - ROB_1 - Contad. rotagies

= SeleCIone a unldade que Atualizagao do contador de rotacbes
sera sincronizada e
pressione “OK”.

L SeleCIone q ua IS elXOS i(fcaﬁhragﬁo - ROB_1 - Contad. rotagBes
se réo S l ncron lzados e Atualizacio de contador de rotacSes
. “ . 5 Unidade mecanica: ROB 1
pressione “Atualizar”.

Para atualizar os contadores de voltas, selecione os eixos e toque em Atualizar.

= Lembre-se que se o €ixo
eSt‘Ver SeleClonadO ele o Lontadores de rotacdes atualizados
d eve esta r n a m a rca d e Contadores de rotagdes atualizados
S i nCro n iS mo ] : . Contadures de rotacdes atualicados

Contadores de rotacbes atualizados

Contadores de rotaghs

=
!v\'“'%ﬁ S

= Crie uma nova rotina no -
programa chamada WEE
“Sincronismo”.

« Adicione a instrugao
“MoveAbsd” a rotina.

= Entre no menu “Depurar’ @ = ssoc siassontems 0

Moverbsd [JJ\NoECEE

selecione a opgdo “Exibir || =wrxoc
valor”.

« Coloque zero no valor dos
6 eixos do robd e pressione
‘(OK”-

Execute a rotina.

{ 1.oossieos
-1.35704E-13




Exercicio

= Encontre os pontos de sincronismo do robd.

= Coloque o rob6 nas marcas e faga o procedimento de
sincronismo.

= Verifique a posicéo de calibragdo usando a instrug&o
MoveAbsJ.

DMRO - Service / Treinamento
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— O que é o RobotStudio
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-—3 « RobotStudio é ferramenta de software utilizada por todos

r‘ os robds da ABB. Ele é entregue a o cliente em um DVD

r‘ junto com a documentagéo do robbd. |
~ - O RobotStudio possui duas licengas: l
3 = Licenca basica. Ja inclusa no RobotStudio, permite

= trabalhar diretamente no robd e simular o controlador

. - no seu computador.

= =« Licenca Premium. Inclui as fun¢des da basica e

=2 também permite modelacao e simulagé&o offline de

=2 células com multiplos robos.
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:j Funcionalidades do RobotStudio
-
x

il -
.——'4 = Com a licenca basica é
- possivel:
- o :
.-"‘ = Criar e instalar o sistema
- . ~
I" operacional dos robds.
S
. = Mudar configuracées dos
- A
—-_— robos.
i - ,
"~ « Fazer a manuteng&o dos
.——"‘ robds. Como por exemplo
g— criar, restaurar backups e
N - visualizar o registro de
- eventos.
g
I = Criar e editar os programas
./; dos robds.
)
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Como funciona o RobotStudio

= Apos a instalagao do
RobotWare e do
RobotStudio, para conectar
em um controlador é
necessario um cabo de
rede Ethernet crossover.

= O cabo deve ser ligado
entre o seu computador e a
porta de servigo do painel.

RobotStudio
Conectando ao controlador

= Na parte superior da tela
selecione a aba
“Controller”.

Simulstion

= Depois aperte o botdo “Add
controller” e selecione a
opgéo “One Click Connect”. o

Add Controller..
For adding availabie controliers onthe netwrork

& Start Virtual Controffer...

P Forstarting and connedling to a virtual controller.

Recent Controilers

16-52561 on 'BRQOC-L-0044934"
Status: Available
LastIP 127081
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RobotStudio

o
A . i 3
3 Visado do controlador
.’3
._ﬁ - Ao conectar ao controlador o nome
B ) do robd ira aparecer na lista do
- RobotStudio.
= Dentro do controlador, quatro
o
"3 pastas irdo aparecer:
— - A pasta “Configuration” possui
./.J todas as configuragdes do
e 2 robo.
- - A pasta “Event Log” é igual ao *
i‘ I “Registro de eventos” que
e existe na FlexPendant.

tela “Entradas e saidas” que
existe na FlexPendant.

= A pasta “RAPID” possui o
programa que esta carregado
no robod.

RobotStudio
Acesso a gravacao

CUTTTTTTTUTTTTY

=-—‘3 - Ao dar dois clicks no seu
- programa, o RobotStudio
!__3 ira abrir uma janela com o
!_: seu programa e sera

i - possivel edita-lo.

. > - Para editar o programa ou
!__/? fazer qualquer alteragéo no
S — sistema do rob6 é

L3 necessario ter acesso a
!_,;‘ gravacéo ao controlador.
!/‘ « Para ter acesso click no
s botao “Request write

- access”
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= A pasta “lI/O System” é igual a )

Vitusl Cordrofers
4 B 1552561

M, 7§ Configuration

{2 Cortrofler
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293.02,0.6€,1236.50], {€.787167,0,8.7871€7,8]
992.8%,6.66,1235.5¢], {6.7871€7,8,8.787187,8]
1={ [992.8€,8.66,1296.52], {£.707187,8,8.707187,8]
=1 [998.6€,8.9€, 1296.50] , [8.7871€7,8,8.797167,8]

) 3008, I3€, tecie;
P28, viE6E, 50,
p38, vige, z5¢,
ps8, visge, 350,

Vitual Controllers
4 B 1652561



