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Premere “Chiudi”
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Costruire una scatola e posizionarla davanti al robot (posizione in cui il robot potra’ raggiungere i quattro spigoli della scatola).
Le dimensioni dovranno essere Lunghezza=600mm,  Larghezza=300mm ed Altezza=350mm.
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Di seguito come dovrebbe essere il codice RAPID per svolgere il ciclo richiesto...
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Dispensa 3


Come creare un TOOLDATA in ambiente GRAFICO 

Sincronizzaz.  STAZIONE -> CONTROLLORE

Creazione percorso utilizzando RAPID - FlexPendant
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Creare una stazione vuota ed importare il robot modello IRB 1600 - 10 kg

(vedere ESERCIZIO_2..)

IRB1600_10_120_G_01

(o] [Camaa ]
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Selezionare il tab Home e poi dal pulsante PLAY e'
ibile vedere il ciclo del robot programmato...
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‘Stazone atuale

4 B esercizo 3

[[871.10,-415.45, 350.00], [3. 555457, -0. 610938, -0.791679, -1.49527E-7], -1, -1, 1,11, [95+9, 96+, 9649, 949, 96+, 95491
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Modulo:  Modulel

Modui i pogramma
Descrizione: Questo e' il codice RAPID generato utilizzando la flex-pendant..

<Inserire descrizione qui>

3 cabData
4 3 Mot

Autore: TTHALEP Modificarlo per gestire un ciclo :

ok d stens
ose
.

Versione: 1.0 Robot in HomePosition (tutti assia 0°, asse 5 a 90°)

Esegui ciclo "ProfiloScatola” e ritorna in HomePosition

Procedura main Velocita' di lavoro durante ProfiloScatola = 750 mm/s

Questo & il punto di ingresso del programma

Raggiungere spigoli in maniera precisa

PROC frair()
taggiungere 11 codice in questo punto
HoveL plo, viceo, zs0, thunta;
Hovel p2o, vicoo, zso, thunta;
Hovel p3a, viceo, zso, thunta;
Hovel paa, vicoo, zs0, thunta;
Hovel plo, vicoo, zso, thunta;
enoPROC
ENDHODULE
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T_ROB1/Module1* x| T_ROB1/CalioData.

CONST robtarget pSpigolo_1:=[[871.10,-415.43,350.00] ,[3.5564E-7, 061093, -0.791679, -1.49527E-7], [ -1,-1,1,1], [9E+9,9E+9,9E+9, 9E+9,9E+49,9E+49] ]
CONST robtarget pspigolo_2:=[[269.50,-415.45,350.00] , [8.63135E-3, -0.419373,-0.907814, -2.05453E-7], [ -1,-2,1,1], [9E+9,9E+9, 9E+9, 9E+9, 9849, 98431 |
CONST robtarget pSpigolo_3:=[[269.50,-714.63,350.00],[2.43071E-7, 0.419373,-0.907814, -4.09411E-7], [ -1,-2,1,1], [9E+9,9E+9, 9B+, 9E+9, 9E+9,9E+9] ]
CONST robtarget pspigolo_4:=[[869.64,-714.63,350.00],[9. 8603853, -0.69124,-0.722625,-2.07011E-7], [ 1,-1,1,1], [9E+9,9E+9,9E+9, 9E+9, 9E+9, 98491 1

PERS specddata viavoro!

750,500,0,0];

PERS jointtarget jHome!

[0,0,0,0,0,90], 959,989,989, 989,989,989] ]

! INIZIO PROCEDURE
PROC HomePos ()

MoveAbs jHome, vmax, Fine, tPunta;
ENDPROC

PROC main()
taggiungere i1 codice in questo punto
Homepos; compilazione...
Profiloscato]

Homepos;
enopRoC

PROC Profiloscatola()
Moved OFFs(pSpigolo_1,0,0,100), vmax, 210, tPunta;
Movel pspigolo_1, viavoro, fine, tPunta;

Movel pspigolo_2, vLavoro, fine, tPunta;
Movel pspigolo_3, vLavoro, fine, tPunta;
Movel pspigolo_4, vavoro, fine, tPunta;

Premere Applica dopo aver modificato il programma e verificare che non i siano errori al termine della
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[269.50,-714.63,350.00], [2.430718-7,-0.419373,-0.907814, 409411871, [ -1,-2,1,1], [96+9,08+9,08+9,08+9, 9849, 98491 ]
[869.64,-714.63,350.00] , [9. 8603858, -0. 69124, -0.722625, -2.070116-7], [1,-1,1,1], [96+9,08+0,08+9, 08+9, 9849, 9849 I

7Eet popigolo
CONST robtarget pspigolo 4

_r—!(ouy obta E

PERS specddata viavoro!

750,500,0,0];

PERS jointtarget jHome!

[0,0,0,0,0,90], [989, 989,989,989, 989,989] I

1 INIZIO PROCEDURE
= PROC Homepos() . . . .

Hoverbs JHome, vrax, Fine, thunta; Sincronizzare il RAPID all'ambiente VIRTUALE (Stazione)...
enoPRoC

B PROC main()
Iaggiungere il codice in questo punto
HomePos
Profiloscatola;

HomePos;

ENDPROC

E PROC Profiloscatola()
Moved OFFs(pSpigolo_1,0,0,100), vmax, 210, tPunta;
Movel pspigolo_1, viavoro, fine, tPunta;
Movel pspigolo_2, viavoro, fine, tPunta;
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MODULE Modulel

! DICHIARAZIONE DATI PROGRAMMA
CONST robtarget pSpigolo_1:=[[871.10,-415.43,350.00] ,[3.5564E-7, 061093, -0.791679, -1.49527E-7], [ -1,-1,1,1], [9E+9,9E+9,9E+9, 9E+9,9E+49,9E+49] ]
CONST robtarget pspigolo_2:=[[269.50,-415.45,350.00] , [8.63135E-3, -0.419373,-0.907814, -2.05453E-7], [ -1,-2,1,1], [9E+9,9E+9, 9E+9, 9E+9, 9849, 98431 |
CONST robtarget pSpigolo_3:=[[269.50,-714.63,350.00],[2.43071E-7, 0.419373,-0.907814, -4.09411E-7], [ -1,-2,1,1], [9E+9,9E+9, 9B+, 9E+9, 9E+9,9E+9] ]
CONST robtarget pspigolo_4:=[[869.64,-714.63,350.00],[9. 8603853, -0.69124,-0.722625,-2.07011E-7], [ 1,-1,1,1], [9E+9,9E+9,9E+9, 9E+9, 9E+9, 98491 1

PERS specddata viavoro!

750,500,0,0];

PERS jointtarget jHome!

[0,0,0,0,0,90], [989, 989,989,989, 989,989] I

! INIZIO PROCEDURE
PROC HomePos ()

MoveAbs jHome, vmax, Fine, tPunta;
ENDPROC

PROC main()
Iaggiungere il codice in questo punto
HomePos
Profiloscatola;

HomePos;

ENDPROC

PROC profiloscatola()]
Hoved Offs(pSpigolo_1,0,6,10), vmax, z10, tPunta;
Hovel pSpigolo_1, viavoro, fine, thunta;

Hovel pSpigolo_2, viavoro, fine, tPunta;
Hovel pSpigolo_3, vLavoro, fine, tPunta;
Hovel pSpigolo_4, vLavoro, fine, tPunta;
Hovel pSpigolo_1, viavoro, fine, tPunta;
Hovel 0f5(pSpigolo_1,6,6,10), viavoro, z10, tPunta;

ENDPROC
I FINE PROCEDURE

ENDMODULE
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Eseguire il ciclo dal tab Home e tasto PLAY...





