RobotStudio
Acesso a gravacat

= Ao pedir acesso a gravagcao
uma mensagem ira
aparecer no RobotStudio
dizendo que esta

R iS

for the cpersior to grant your request on the FlexPendart. or ress Tencel.

o

aguardando liberacéo de
acesso na FlexPendant.

Nesse momento na

PresT Paradade pratecia E
 16-52561 (BRQOC-L-0044929)  Parndo (Velocidadc 100%3

FlexPendant ira aparecer
uma mensagem solicitando
acesso. Aperte “Conceder”
e 0 acesso sera liberado
para o RobotStudio e a

entrada T_ROB1/Mais Jmain

Y

&

O usudrio

BRROLIM1

BRQOC-1-0044934

RobotStudio

solicita acesse parz gravag3o parz este
controlador.

EY .
Toque em Conceder para permitir isso ou
em Negar para recusar.

FlexPendant ficara travada,
nao sendo possivel
executar nenhum comando
por ela.

RobotStudio
Modificando o programa

= Depois de pedir acesso
sera possivel modificar o
seu programa.

Ao terminar de modificar
click no botao “Apply” para
aplicar as mudancas ao
controlador.

Na parte de baixo da tela
uma informacéo ira

e
t p16:-[[958.83,6.02,1295.56], [8.767167,6,0.787187,2] , 18,8, 8,6), [SE+82, 9E+09, 9E+83, 9E+
< ~[[958.22,8.0¢,1295.58], [8.7€7187,8,0. 787107, 6], 18,8, 2,6], [9E+02, 3E+09, 9E+03, 3E 69, 9+
:=[[29¢.00,8.83,1295.5¢], [6.7€71€7,8,8.7¢7107, 8], 1€,0,8,8], [ 9£+02, 96103, 9E 100, 9E+83, 9+
+ pee:=[[29¢.62,2.99,1296.56], [B.767187,2,8. 267187, 8) , [€,0,8, 2], [3E:09, 96+82, 3609, 96+03,9F4

165256 fiocall. Program poicser hes beenresst
1652561 fLacaly Program siopped
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aparecer informando se ...
existem erros no seu
programa.
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RobotStudio
Criando um backup

= Para fazer um backup
através do RobotStudio,
aperte o botdo “Backup” na
aba “Controller”.

= Na tela que ira abrir
selecione o nome do
backup, a pasta onde ele
sera salvo.

= Pressione o botao “OK”

1652551 _BACKUP 254513t
2455063

Exercicio

= Conecte no controlador usando o RobotStudio.

= Peca autorizacao de escrita ao controlador.

Modifique as zonas e velocidades do seu programa
usando o RobotStudio.

Execute novamente o programa e veja a diferenca.

Faca um backup através do computador.

ABB




DMRO - Service / Treinamento

Instrucdes basicas de saidas digitais

= Para ligar uma saida digital utilize o comando “Set”:
= Set doFechaGarra;
= Para desligar uma saida digital utilize o comando “Reset”:
= Reset doAbreGarra;
= O comando “SetDo” pode ser utilizado no lugar do “Set” e do “Reset”:
= SetDo doVacuo, 1;
= SetDo doSopro, 0;

= O comando “InvertDo” é usado para inverter o estado l6gico de uma saida
digital:

= InvertDo doSopro;
= O comando “PulseDo” é usado para pulsar uma saida digital:
= PulseDo'\Plength:=0.2, doMaquinaPronta;

= O argumento opcional “Plength” aponta o tempo que a saida ficara
ligada.
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Influéncia da zona em instrucdes logicas

p40

[5551 :%i ;:;:m:snmmxm i ;:‘d:uz)(wnﬁjmrjw

% abbl in T_ROB1/MainModule/main

PROC main () =
Moves pHome, vi000, z30, toold
Movel plil, vi0C0, 2530, fcolld;

e {:}Moven 26, V1088, 250, tcolid;

MoveL p3C, vi0C0, =250, tcoild;

Set doS_Srip;

MoveL p4C, v10C08, 258, fcolld;

MovelL p5C, vi1C0C0, 250, tooid;
ENDFROC

{ § = ‘
“\ ‘\ p 3 0 ,’ }’{

\ & 7/
\\.\-\ ,/',. /Jl DT

\\:_/

« DT indica um tempo variavel em fungao da carga do
processador, fazendo com que a saida seja acionada
antes do esperado e sem precisao de posigao.

@ ARR Group
aday 22, 2014 ] Shide 153

Influéncia da zona em instrugdes logicas

p40

%551(% l':_’“ sassoTe :::Tz-fmsszhm)msgw
& abbl in T_ROB1/MainModule/main H
13 PRCC main{} S SO
e MoveJ pHome, V1000, 250, £00107-iniws
15 Mevel pl8, v100C, =50, tocl€;

Movel, p20, v100C, 250, tecle)

Movel p38, vi000, fine, tooll:

Set do9_Grip:’

Movel pd4l, vi00O, 250, tooll:

Movel p30, vi000, 250, tooll:
ENDFROC

p30

= Nesse caso o sinal sera disparado exatamente apoés o

robé parar no ponto p30.
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Instrucdes de espera

) (W

= Para esperar pelo acionamento de uma entrada
digital utilize o comando WaitDI. E preciso
especificar qual a entrada e qual o valor a esperar (1
ou 0):

= WaitDl Entrada, 1;

YOO OO

= O ponteiro do programa ficara parado na instrugéo
WaitDl até que a entrada tenha o valor especificado.
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Instrucdes de espera
= Para esperar por um tempo, utilize o comando
WaitTime e especifique quantos segundo deseja
esperar:
= WaitTime 5;
« O ponteiro do programa ficara parado na instrugéo
até que o tempo especificado decorra.
2
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Instrugbes de espera

= Para esperar por uma condic¢&o, utilize o comando
WaitUntil e especifique uma condicao logica. A condi¢do
deve retornar verdadeiro ou falso. Caso a condi¢do seja
falsa o ponteiro do programa ficara parado na instrugéo
aguardando que a condicao se torne verdadeira.

= WaitUntil Entrada1=1 AND Entrada2=0;

= * Multiplicagao = ANDE
« [ Divisao = < Menor
= DIV Divisao inteira = > Maior
- MOD Modulo da divisdo - <= Menor igual
- + Soma = >= Maior igual
= - Subtragdo - =lgual
- NOT Nao - <> Diferente
- OROU = |
= XOR OU exclusivo =)
i 5B ED
FRIDED
Exercicio
= Crie um novo programa com a légica a seguir:
1. Rob6 aguarda em uma posicéo de seguranca.
2. Quando a entrada “dilniciaProcesso” for ligada o robd deve
pegar uma pec¢a na estacdo “alimentador 1”.
a) Utilize a tela “Exercicios” para comecar a operacgao.
by Ultilize os sinais doAbreGarra e doFechaGarra para
acionar a pinga.
¢) Utilize os sinais doVacuo e doSopro para acionar a
ventosa.
3. O robd deve colocar a pecga na estacdo “torno” e ir para uma
posicao de seguranca. Ligue o sinal “doLigaTorno” para comecar
0 processo de torneamento.
4. Aguarde o sinal “diPegaPronta” estar ligado para pegar
novamente a peca no torno e leva-la para a estacéo “saida”.
5. Reinicie o processo.
4L IR ED
FROPED
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Programacao estruturada

= Programacéo estruturada
= SeqUéncia.
= Decisdo.

- lteracdo — Processo chamado na programacéo de
repeticdo de uma ou mais agoes.

Programacao estruturada

B -
."“‘__ - Método de programacao ABB|2[ . T e
m— estruturada utilizando sub- e
!__; rotinas: MODULE MainModule e B S

e — Instrucéo
.___-; = Diminui tamanho do T roauen m— " ¢ :
B - programa por reutilizar - EEIER ProcCall
r’: instrugdes que se repetem. || ~ _
: ) oo PRCC rPickUp{}
i - = Facil para testar o
P programa
‘* - .
" « Facil para alterar o
.‘-—-d programa
.«—" - Fécil para identificar falhas
." = Facilidade para leitura e
- compreensao
) \
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Criando rotinas

= Dentro do “Editor do
programa”, pressione o
menu “Rotinas”.

= Ir4 aparecer uma tela com
a lista de todas as rotinas
do programa. O programa
sempre tera uma rotina
chamada “main”, que é a
rotina inicial de todo
programa.

Criando rotinas

= Aperte no menu “Arquivo” e
selecione a opcao “Nova
rotina...”.

= Na tela seguinte escolha
um nome para a rotina.
Pressione a tecla “ABC..” e
digite um nome no teclado
alfanumérico. Depois
pressione o botao “OK”.

3o 3 renuat Parada de protecis
L‘@, 16-52561 (BRQOC-L-0044934) Parado [Velocidade 106%])
entrada T_ROB1/Mair i e

ABB
£

ERDPROC

ABBIS L e

Fittro atives

45 gEER Gy g et Poradadeprotecia
FRISES 1652561 {BRQOC-L-0044934) Parads (¥elocklade 1009}
X T_RoB1/MainModule

Filtso ative:

Procedure.

Hover rotina...

Altere a dedaragdo...

Renomear...

P . P rpreeen ‘ X
£REPE 3 {(BRQOC-1-0043934)  Parads (Velocidade 100%). : I
% Nova rotina - NewP: me entrada T_ROB1/MainModule

Dedaracio de rotina ks
Nome: [Routinel & Asc.. |
Tipo: [procedimente T
i 3
i w]
Tipo de dadow: i’num f E
todutos [MainModute hd
Dedaragio locak: - Desfazer manipulador: -
Identificador erros: = Manipulador para trés:
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Editando rotinas

- Para programar as rotinas, ARl e, EEiEE
entre no menu de rotinas e

Eiltro ative:

A 1 1 inModule rocedure
dé dois apertos em cima da e procedure

MainModule

rotina que deseja editar ou (EEEzm
selecione a rotina e aperte
o botao “Mostrar rotina”.

ssnvmoeteis

« A rotina selecionada ira B o0 B
N . Anﬁ ‘\@ ;t::n(nmoc-kwwa) ::io lem) B]
aparecer na tela. Adicione = j_;,%m; = )

PROC Quadxrado({)

as instrugdes a sua rotina

s

e

© ., s Moved *, vi0O0O, =
no menu “Adicionar | Moved *, vi000, z5(i— =
. ~ 3 12 Moved *, v1O000, =z5
instrucio”. | set doabrecarral |[astw Jlwee
::|  ENDPEROC = | Mo Movet

£ EDEB
Fal ]
Chamando as rotinas no seu programa
- Todo programa inicia pela EXT) 01 e i
rotina “main” e portanto as e
. 2 PROC main{}
suas rotinas devem ser 3 cireulo:
colocadas aqui para que
possam ser executadas. «| =woPROC
= Também é possivel chamar
uma rotina a partir de outra
rotina.
= Para adicionar uma rotina para — ,
[ ni'-‘ lu..-a Farada deprotecio
ser executada, no menu ﬁi"ﬁ:‘;‘?ﬁ‘mﬁ T
“Adicionar instrucdo” selecione | sesspmeeomn s rirosive:
= =k 3 ] Circulo ) 7] main
a instrugéo “ProcCall Sponas 01 Friangulo
= Uma tela com as rotinas do
seu programa ira aparecer.
Selecione a rotina desejada e
pressione “OK”. '
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