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Visualizzare I seguenti video per :
1) Cambiare la modalità da AUTOMATICO in MANUALE
2) Cambiare la lingua della flex-pendant da inglese in italiano
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Descrizione dei seguenti video: 
· Movimento singolo asse ->  1/3 oppure 4/6
· Movimento lineare / rio-rientamento rispetto alla base
· Movimento lineare / rio-rientamento rispetto al tool
· Riepilogo modalità movimento 
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Nel seguente video viene mostrato come aggiornare I parametri del robot, aggiungendo la scheda DSQC652.
[bookmark: _GoBack]In questo modo saranno configurati 16 ingressi e 16 uscite digitali (24 V).
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Dispensa 1


Come muovere il robot utilizzando la flex-pendant
Asse x Asse (1/3 oppure 4/6)
Movimento linerare rispetto alla base / Riorientamento
Movimento lineare rispetto al tool
Cambiare lingua della flex-pendant
Importare file EIO.cfg per configurare scheda I/O di ABB
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Soluzione con stazione e controller robotico
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File del modulo RAPID
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Selezionare "Industrial Networks" ed aggiungere
l'opzione 709-1 DeviceNet Master/Slave.

Con il bus di campo "DeviceNet" attivo, sara' possibile
configurare le schede 1/0 di ABB (DSQC652 -> 16
ingressi e 16 uscite)
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Default Language
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Drive Module
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Opzioni

Selezionare "Motion Events" ed aggiungere l'opzione

608-1 World Zones.

Le funzionalita' delle World Zone verranno spiegate

nell'esercizio 17.

Premere "OK" per continuare...
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Selezionare il modello "IRB8700_800_350_01" e premere
OK per continuare...
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In basso a sinistra apparira' il messaggio
"Stato controller 1/1" evidenziato in verde...

Significa che il robot con relativo
"controller" ' stato importato
correttamente.
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Rotate

Questi sono i comandi per poter eseguire "Zoom" , "Ruotare” e
"Traslare" immagine dell'ambiente di visualizzazione di ROBOT
STUDIO..




image7.png
S e 9
tame
2 m [

Aggiungi | Richiedere l'accesso Rilasciare Iaccesso Autentica | R
controller~ | in serttura insaittura

R~

Modellazione  Simulafione

Controllore

Accesso

rapD | Addin

2 % B

- output aiile ° online segnale in inea

Utensili del controller

Aﬂaxkup Input/ Eventi Trasferimento FlexPendant Monitor Analizatore del

e

Processi | Configurazione

Esercizio_1 - ABB RobotStudio 6.08

3 coria parametri~
i sama parametr
00 proprieta~

@ &aTracciato del convogliator,

N
Visione integrata
Gestore o

dinstallzzione - & Evtamento collsion

Configurazione

«
Pl

con indicata la "flex pel
robot

st = A\

Selezionare il TAB "Controllore" e successivamente il pulsante

ndant” (unita' di programmazione) del





image8.png
p— Auto Motors On
=V @& e TooTeH2 “Stopped (Speed 100%)
&5 Production Window : <No named program> in T_ROBL

Program Pointer not available

Toad
Program...

PP to Main

Dalla "flex-pendant” si puo’ verificare lo stato attuale del robot (Automatico e Motori Accesi)... e che e'in
INGLESE...
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Ora la flex-pendant e'in ITALIANO e la modalita’
operativa del robot in MANUALE...

Solo dopo aver premuto "Enable" per accendere i
motol sara' possibile muovere il robot
utilizzando il Joystick della flex-pendant

RobotWare
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Crea un pacchetio dells stazione ativa, inclusi controllori virtual, librerie &
pool di support con opzion aggiuntive.

Scompatta e lavora
Decomprime i file Pack and Go, awvia & ripristina | controller vituali & apre s
stazione.

Memorizza Stazione come Viewer
Unisce la stazione con le simulazioni registrste per |a visualizzazione su
‘computer che non dispongono di RobotStudio installato

Condivisione dei contenuto
Accesso alle biblioteche RobotStudio, agli Add-In & ad altro materisle
originato dalla comunita. Condivisione del contenuto con altre persone.

Crea un mesting
Crea un mesting virtuale in internet o condividi Ia tua stazione con i altr
ovunque nel mondo. Supporta a cuffia per la realts virtuale.

Richiede Windows 10

Partecipa a un mesting
Collegati al meeting viruale tramite internet. Supporta la cuffia per la realts
virtuale.

Richiede Windows 10

Dal menu "File", selezionare "Condividi" e
successivamente "Pack and Go", per generare il file con
estenzione ".rspag", che equivale ad un "file.zip di
robotstudio”.

Scompattando un file con estensione ".rspag" si ricrea
in automatico la stazione di robotstudio salvata.
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Pack & Go consente disalvare la stazione dellterte, incuse e breri ¢  sistemi
robotic, n un unico i, che pud essere facimente rdstrbuto in modo da garantre la

presenza dituti component del stazione.

Insere nome & posizione del pacchetto

[ Sogie.. ]





