3. GAIA PROGRAMAZIOA

ROBOTIKA




GAI-ZERRENDA

» SARRERA: ON-LINE vs OFF-LINE
» ROBOCELL
» ARIKETAK
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SARR.

CRA: ON-LINE vs OFF-LINE

» Orain arte ikusi duguna:
Robotaren definizioa

Azpisistemak: konfigurazioa eta ingurua (sentsoreak, eragingailuak...)

» Gai honetan

Roboten programazioa

Industri robotaren definizioa: Maneiatzaile multifuntzionala,
birprogramagarria,....

» lkusteko.

Robotaren modelizazioa: zinematika

Kontrol zinematikoa

&
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SARRERA: ON-LINE vs OFF-LIN]
» ON-LINE programazioa

(4

Robot bat on-line programatzen dela esaten da, programaren
bilakaeraren bitartean programa bera erabiltzen denean besoaren
muturra desiratutako ibilbideak egiteko. Metodo hau ohiko modua da
robota programatzeko, eta beharrezkoa da robota fisikoki edukitzea
programaren garapenaren tarte osoan. Hala ere, robota ez ezik,
beharrezkoa da zeregina garatu behar den inguruan programatzea,
kontutan hartuz alboan dituen elementuak (garraio-zintak, biraketa-
mahaiak eta abar).

Horretarako ekoizpena gelditu behar da (kostu handikoa).
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SARRERA: ON-LINE vs OFF-LIN.

» OFF-LINE programazioa

Aurreko egoera saihesteko gero eta gehiago off-line programazioa
erabiltzen da, robota erabili barik programatu daitekeelako. Honek esan
nahi du, programadoreak ez duela benetako lan-ingurunea behar eta
robota ekoizpen-lerroan jarraitu ahal duela.

Off-line programazioa, robotaren mugimenduak simulatzen dituen
software-multzo batekin egin behar da, horretarako robotaren eredu
zinematikoa erabiltzen du eta batzuetan dinamikoa. Gaur egun, badaude
SW bereziak robota eta bere ingurua simulatzen dituztenak. Horrela
zereginaren eredu grafiko bat eduki daiteke robotean bertan frogatu
barik.

Kurtso honetan, Intelitek enpresako Scorbase (Robocell) programa
erabiliko dugu.
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ROBOCELL: Sarrera

RoboCell, 3 osagaieko sofware-multzo bat da :

SCORBASE , SCORBOT-
ER 4u robotarentzako.
Robotikako kontrol-software
bat da, roboten
programaziorako tresna
baliagarria eta erraza
eskaintzen duena

3D simulazioa egiteko
display grafikoa.

Zelularen konfiguraziorako
atala: zelula berriak
sortzeko edo aldatzeko.

BY¥RoboCe Il para SCORBOT-ER 4u mr m

3| Comentario: Input 1: Feeder [parts for Mill)
4| Comentario: Input 3: Gravity Feeder [cylinde
5| Comentano: Input 4- For Mill Busy
6| Comentario: Dutput 1: For Push Feeder's Pa
7 Comentario; Dutput 4: For Start Cycle of the
8| Comentario: Output 5: For Mill's Chuck
9 Comentasio: Dutput 6: For Doos Control
10 Comentario:
11| Comentario: ==  Setting Variables =
12 Comentario:
13| Poner Variable CHUCK_OPEN =1
14 Poner Variable PNEUFEEDER_POS =1
15| Poner Variable GRFEEDER_POS =3
16 Poner Yariable RACK1_P0S =201

Fhes |- 22 mﬁl |

1 2 3 45 6 7 8
Wlif2]3f4fs[s]7]"]
Zslofwlelm{rlviu] ||

xrmtmm— mmxrm—' Zlm];m_ ﬂmgnms— Giolg} (000 |

J.aixvz

' O OO || v Dt 1 N O O |

| 2l Ssfdss Digiales:

Irsertar | =0 Simulacien |

Robocell deskargatzeko link-a (15 equneko lizentzia):

http://www.intelitekdownloads.com/Software/RoboticsS/ER9%20&%20Er14%20PRO/
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ROBOCELL: Sarrera

Robocell: sarbide menua

boCell para SCORBOT-ER 4u - { Sin titulo ) - [B]%]

Archivo Editar Ejecutar Opciones Wer Imagen 3D Ventana Ayuda
@ B @ W s gz 5o ol ALY 13 Py

& Programa - { Sin titulo |__||E||Y| Zona de trabajo 53]
Wl Proyecto  Comandos |

ﬁﬁ\ﬁl@*ﬂ?#‘?‘@@l =0

{:l PROGRAMA FLULIO
- ENTRADAS & SALIDAS

Movimiento Manual [%| Ensenar Posiciones {Simple)
i+ Ej w7 . - Humera de Incluido Ejes 5 |
= Veloc..m I 'I |]7 Fobat T Perifericos
12 3 4 5 B 7 8 = Yelocid,
l@'|1|2|3|4|5|5|?|8| Mﬁ'ﬂhsoluta " Duracion
Xlalwle|[r|T1|v]ul1] Expandi | ¢ Relativa = [5 |

| [Insertar | &2 Ssimulacion Y|
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ROBOCELL: 3D zelularen eraikuntza

Robot motaren aukeraketa

DTG Editar  Ejecutar  Opciones  Ver

Muewo Provecto Chrl+h
Abrir Provecto, .. Chrl+0
Guardar Provecto Chrl+5
Guardar Proyecka Como,..

Cerrar Proyecto

Fobotz
Ejes Pernifencos
Digpozitivoz £S5 el
Unidades almacenaje
M aguinas —
Heramientaz de soldadura
I ateriales soldadura [he=—

Robots
{8 ER Ay

Ejes Perifericos
Dizpozitivos E4S
Unidades almacenaje
kM aguinaz
Hemamizntas de soldadur

Mew Scripk
Open Scripk

Irnprirnir Programa. ..

Irnprimir Posiciones. .,

. ] General
Irnprimir Imagen 30, i Mateniales soldadura
) . 1 Materiales
Yiska Prefiminat Imagen 30... : ; General
7] Objetos de Usuario g
aterialez

Irnprimir Diagramas. ..
Yista preliminar Diagramas. ..

Ohijetos de Usuario

Importar modelo 30

Editar modelo 30
ak. Cancelar oK i

Yer Archivio

Salir

ok I Cancelar Ayuda

= — . = = = = —===r}
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ROBOCELL: 3D zelularen eraikuntza

Menu-barra —yp

Lan-eremua—"

Egoera- barra\* \\
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ROBOCELL: 3D zelularen eraikuntza

Lan-zelulari objektuak gehitu Posizioak ikustarazi  opjektua mugitu

Objektua ezabatuZelula mugitu

EB] Sin titulo - CellSet,
frchivo  Editar Vero Awuda

Ejes Peritericas
Dispositivos E/S
Unidades almacenaje

Eje=z Penfericos
Dizpozitivos E4S
Unidadesz almacenaje
b aguinas
Herramientas de zoldadura = e =
M ateriales soldadura == = = 3=

General e : g
M ateriales 4 :
Objetos de Usuario ' = ; 5y

k. Cancelar

aaaaa

ok I Cancelar i el L ! e
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ROBOCELL: 3D zelularen eraikuntza

||Sin titulo - CellSetup B2 Sin t tulo - CellSetup
Archivo Editar Mer  Ayuds

SWEHd 2

Archivo  Editar  Wer  Avuda

| Unidafles almacenaje -~ T ‘\;:- —
1 Magquiljas T ’ . — i =
Herrar§entas de soldadura =
Materifes soldadura
Gener

N e Y Z'.J,'_'_l".ﬁ e

7 ¥ P 4 . ! Fi - I
7 y 3 ¥

5 Ordenad
rdenadar
[ Telefono EI TABLE1

0K | Cancelar I Piopiedades |

Z 77 o] [ o |

r pre ___.___;_f wacals ~ Tamano
et e =

7 7 7 7 # ol [1000 -
B S S _'T." '
rEST ST, 4 y * [ [1000 -2
7 7 -4

e b oK Cancelar tyuda
e Sh ARuER

r v & r r ¥
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ROBOCELL: 3D zelularen eraikuntza

Kontrolatzailearen konfigurazioa:

Ertradas I | alidas; Perifericos]

Herittada  Objeto | Mombre | Entrads
1 Sensar SEMSORT Sensor
2 Sensor SEMSORZ Sensor
3
4
5
B
i
8
T T— Kk I il
: ontrolatzallea

0K, I Cancelar I Alical I
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ROBOC.

LLL: 3D zelularen eraikuntza

Kontrolatzailearen konfigurazioa: sarrerak, irteerak eta periferikoak

E3 PRACTICA 3.2 - CellSetup,

Configuracion Controlador

Entradas ; Salidag | Perifericos

o Mesa Girataria 24

HEjes Objeto | Mombre  [aivode |
7 Cinta Trangportadora [Lrig] 24 CIMTA CONW2:
MESA _GIRATOR RT24
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ROBOCELL: 3D zelularen eraikuntza

Ikuskapen-angelua

Wy Imagen 3D - practica 3_2 El@“gl

B a@nAs86F 2T B

Imagen 3D - practica3 2

%

|
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ROBOCELL: 3D zelularen eraikuntza

\ArcHVo Editar Ver fAyuda
Nue\-ms.

objeto

[ Alimentadar
{3 Posicionador

@ Template
3 Amortiguador - 1 Pieza ;‘
@ Amortiguador - 2 Piezas

[ H5RS - 4 Piezas L
{5 A5RAS -6 Piezas

‘osicion

aaaaaa
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ROBOCELL: programazioa (SCORBASE)

Robocell-en menu nagusian proiektu berria gordetzen dugu ( izena adibidez: prakl)

@Y RoboCell para SCORBOT-ER 4u - { Sin titulo )

PG Edibar  Ejecutar Opciones  Wer  Imagen 30 Wentana Ayuda

Muevo Proyvecto Chrl-+h
abrir Provecto. ., Chrl+0 — —

Guardar Proyecta Ctrl+5 %|
Guardar Provecto Como,,

Cerrar Prayecto

# (L] CONTROL DE EJES
(0 PROGRAMA FLUJO
#-(Z0 ENTRADAS & SALIDAS

Meww Script
Open Scripk

@ imagen 3D - ( Sin titulo )

W OnHEEY RO

Imprimir Imagen 30...

‘Wista Preliminar Imagen 30...

=2

Importar modelo 30
Editar modelo 30

Yer Archivo

Salir

I3

Humera de

a¢

@
B

\Insertar | &2 Simulacon | 2

Guarda el provecto activo con un nombre
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ROBOCELL: programazioa (SCORBASI

Proiektua 3 zatiz osatua dago: Programa, Posizioak eta 3D irudia

2" RoboCell para SCORBOT-ER 4u - practical

Archivo  Editar Ejecutar Opciones Ver Imagen 3D Ventana Ayuda
©BZH|=E s o o 55D

Programa - practical E|@”§| 2Zona de trabajo.
= Propecto l Comandosi

Al G e
Abr Pinza I |~ 5" e e
I la Posici 1 locid @) Posiciones - practical
ralaroscion 1 velocid. : 9’ Imagen 30 - practical

Ir a la Posicion 3 velocid.
Ir a la Posicion 4 velocid. Imagen 3D - practical

=

Ir a la Posicion b velocid.
Cerrar Pinza

Ir a la Posicion 3 Rapido

Ir a la Posicion 2 Rapido

Ir a la Posicion ¥ Rapido

Ir a la Posicion 8 velocid. 5
Abrir Pinza

Ir a la Posicion 2 Rapido

00 = [ CF T e Ll B =

1=

-
=

—h
-

-
P

-
LT

—h
-

MovimientoManual [ Ensenar Pasiciones (Simple)
i-.(‘:;-EieS_. i;f“_x\FZ Veloc.:’E v] Nurmiera de :
1 2 3 4

kA
1#8] a|

I [nsertar | &2 sSimulacion | 7

.
|
-
|
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ROBOCELL: programazioa (SCORBASI

2% RoboCell para SCORBOT-ER 4u - practical

Archivo  Editar Ejecutar Opcione:
@ DsH EE
v Movimienta manual

v Ensenar Posiciones E][EIFX| E!.Irnagen 3D - practical

?g‘ .ﬁ. H '\ ,‘) i% )f! v Movimiento del Robat !ﬂ | Q i

=

Imagen 30 Yentana Ayuda

Robotaren eskuzko gidaketa

v Espario de trabajo | Prg|
i : | 8 |

Posiciones
B § Abrir Pinza Diagramas
~ 2/Ir ala Posicion 1 velocid. 5|
3 Ir ala Posicion 3 velocid. Barras de disloga 4
4/Ir ala Posicion 4 velocid. Mastrar barras de dislaga

Ir a la Posicion 5 velocid. Cerrar barras de dialogo

Ir a la Posicion 6 velocid. 5|

@i~

Informacion de movimienta
Mensajes

Cemnar Pinza

Ir a la Posicion 3 Rapido
Ir a la Posicion 2 Rapido
10/Ir a la Posicion 7 Rapido
11 Ir a la Posicion 8 id.
12| Abrir Pinza

13 Ir a la Posicion 2 Rapido

v Barra de herramientas
5 v Barra de estado

Robotaren ardatzal|<
1:Oinarria

2: Sorbalda

3: Ukondoa

4: Pintza igo-jeitsi
5: Pintza biratu

Mumerode |, do 6

(%] Zona de trabajo

Veloc: {5 vl .' Proyecta | Enmandhsl

1 2 3 4 B B 7 8 = — = practical
_A | a * Ahzoluta

W1 z2]3]|4ls]ls]7]2] 0
el o |wlEe|m| T v]ul ] Expardr |  Relalivaa: [ =
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ROBOCELL:

%% RoboCell para SCORBOT-ER 4u - practical

programazioa (SCORBASE)

Archive  Editar  Ejecutar  Opoion

Mer  Imagen 8300 Yermbans  Ayuds

©Dsd| s s

& Programa - practical

gradlon on—-|r||r

|7 |4 3 Py

|;||E||Z| Imagen 3D - practical

AENND | B

Movimiento Manual

@ Ees  |Cxvz

s |

1 2 3 4 5 B 7 8

Mumero de

Incluidn Ejgs
I Vl [ Eotot [T Perfercos
L REIRIETET YRR V1R

[%| Ensenar Posiciones (Simple)

& Yeloed
O Duraeion

& Sheoluta

;@QlWIE'lFllTIYlUlw Exparidi

€ Felativas

@ Posiciones - practical
Imagen 30 - practical

Insertar | &2 simulacion /"l

Posizioak aurkeztu

> 19
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ROBOCELL: programazioa (SCORBASE)

¥ toboCell para SCORBOT-ER 4u - practical

Orivo  Editar  Ejecubar

Dpconss Vet

£ J2

Imagen 30 Ventans Ayuds
| B or o || A | W13 )
I;HEHE} .Imag_en 3D - practical

i 00 51

RENND Y

Pintza ireki

ES

28
errar Pinza

IP  IralaPosicion_%elocid....

IL Irlinealmente a la Posicion®_Yelocid....

IC  Ir circularmente a la Posicion$t_Welocid.. .

Lb  Silnterruptor Limited

] EC PonerEjett_a Cera..,

-] PROGRAMA FLUJO

-] ENTRADAS & SALIDAS

[%] Ensenar Posiciones {Simple)

WF‘—X‘(Z Velloc::lEI
2 ] N S e
.. W e A N

slalwlefrfr|v|u] |
[Insertar | &2 smulacion |
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Mumerode 0 do £ jes

|| RBobot: T Penfericos |

£ | § & Abzoluta € Durasian

E wpandir ™ Relativa a: | 2 j,




ROBOCELL: programazioa (SCORBASE)

" RoboCell para SCORBOT-FR 4u - practical

Archiva Editar Ejecutar Cpciones Ver Imagen 3D Wentana Ayuda

@ DSHE = E g o o B WPy
E Programa - practical | E||X| @Y Imagen 3D - practical

A NN D e K 28 2%

1 Abrir Pinza

* Posiciones - practical

Eiel | Eje2 | Eje3 | Eje 4 | Eje & | Eje7 | Eje8
wlm] | % frm) | Z [mm] | Elew.pinza (grad] | Gio pinza Eléd} | mm@ad | mm/miad |
8444 2028 S9R.02 2881 0.00

16.38 -168.24 50433 -6355 0o

Eigd Ejig 5 Ejg 7 Ejie 8 i
Elex.pinza [arad) | Giro pinza (grad) | mmdgrad | mmdgrad

1 posizioa grabatu

Prayecto | Comandoz !

Murmerade  —|qclado Eps—————————— W
I‘I vl I Haob [T Perferico: ‘ m E.E practical
o 12 3 4 S N | ; i .[5] Programa - practical
‘ﬁj 1 | 2 I 3 I 4 | 5 | B | Tl E]P xﬁ" ﬁ * Absoluta € Duiation @) Posiciones - practical
ﬁl q | WI E I = | T | v | u I | | Expandir  Relativa s |5 vi 28 Imagen 3D - practical

| Insertar | &2 simulacon | A
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ROBOCELL: programazioa (SCORBASE

Archivo  Editar  Ejecutar  Opciones

O B E = gE|on u&|»||>|ﬁ<||-iyll-uﬂ_‘§|

Ver Imagen 3D VYentana Ayuda

B Programa - practical

o8
37 2

1 |Ahm Pinza

2 Ir a la Posicion 1 velocid. &
3| Ir a la Posicion 3 velocid. 5
4| Ir a la Posicion 4 velocid. 5
5| Ir a la Posicion 5 velocid. &

| &

./Pesiciones - practical

ot | Ejel | Ejg2 | Eje3 | Ejed ! Eje&
| ¥mm] | Y [rom) | Z fmm) | Elev.pinza [grad) | Gir pinea [ara
Ejges | -B444 12028 5502 85.81 0.00
1633 -168.24  E04.33 -£3.55 0.00
Ejes 2E3 12028 9502 8391 0.00
168.85 775 B04.33 5355 (ER1H]
-84.44 358 1567 85.81 0.00
4829 49603 35028 -63.55 0.00
-84.44 958 4630 26,83 0.00
4609 -473.41 12385 -63.55 0.00
-9367 358 46.30 26.83 0.00

Eig1 | Eje2 @ Eje3 Ejgd Ejg5
© | # () | fmm) | Z (mm) | Elev.pinza [grad] | Giro pinza (grad)

Prayecto | Comandos !

=[] practical

[F  Sl|@ s T Peifericns

21 (2«5l || ) PH] | e a
‘E] QlWl E | F|| [l | Y| 'I| | | | Expandi " Relativaa IS j"

1 [Insertar | &2 simulacion A

@ Ees [T wz eln 5 ] i ieciode l--tl'.l!rl-:-Elf:7|

» 22 ﬁ; Jon Legarreta / Raquel Martinez




ROBOCELL: programazioa (SCORBASE)

Pieza dagoen posizioara joan (6) eta pintza itxi

Yy RuboCellpara SCORBOT-ER 4u - practical
Archivo  Editar  Ejecutar Opciones MWer  Imagen 3D Yentana  Ayuda

I IE 32 |56 on om [l | 5| UYL Pim|
& Programa - practical |;HEHX] ﬁ!lmagen 3D przu:tica1 |:||§||z|

e 4V B
J Abrir Pinza

___25 Ir a la Posicion 1 velocid. 5§

| 3 Ir ala Posicion 3 velocid. 5

| 4 Ir ala Pozicion 4 velocid. 5

i 5 Ir a la Posicion 5 velocid. 5

i BI Ir a la Posicion 6 velocid. 5

i ? Cerrar Pinza
8

|=

‘:g 1285338 1232; 590540323 Ensenar Posiciones (Slm_pIeJ

wYZ | 1685 775 043 Mumero de i

_Ejes | 8444 953 BE7 B - ‘I? ;

| 4829 49603 w028 -

Ejes | -B444 953 4630
Y7 | 4603 47341 12355

5| Eies | 9367 958 4630

I Insertar | &2 Simuadon | e

X Zona de trabajo

nEfps—————— § | Proyecto  Comandos I
[T Perféfioos H
|

FE COMTROL DE EJES i
*] AP Abir Finza o |

* Abzoluts

" Relativa a

CP  Cemar Pinza
; @ IP Ir ala Posiciontt_Velozid.... |

.
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ROBOCELL: programazioa (SCORBASE)

3. Posizioara joan (arin)

%7 RoboCell para SCORBOT-FR 4u - practical

frchive  Editar  Ejecutar Opcores Yer  Iiagsn 30
o R = | % on omr ||} || Wb |ug P
%._Programa - practical |;_||Ei|z| Imagen 3D - practical

AH NN e BV 28 58
1! Abrir Pinza ; i
2/Ir a la Posicion 1 velocid.
3| Ir a la Posicion 3 velocid.
4/ Ir a la Posicion 4 velocid.
5| Ir a la Posicion 5 velocid.
6 Ir a la Posicion & velocid.
7| Cerrar Pinza

8/ Ir a la Posicion 3 Rapido

Muovimiento Manual [X] Ensenar Posiciones (Simple) [%X] Zonade trabajo

Veloc_:lﬁ vl Mumera de Ineluida Ejgs———————— - Frayects  Comandos |

r||F Rotet T Perfenoos - =3 COMTROL DE EJES
4 5 B 7 8 & elacid &P Abiir Pinza

Bl 1 2fafa|sfe] || HE] B |c o 9 lisig LR et

M ] | 'WI E | R | T | v | U I | | Expandi Ol I5 'YI R IPIr ala Posiciontt Velozid...

\Comando: Ir a la Posicion 3 Rapido [Insertar =2 simulacion | Y
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ROBOCELL: programazioa (SCORBASE)

2. Posizioara joan (arin)

RoboCell para SCORBOT-ER 4u - practical

Archivn  Edibar  Ejecutar Opoiores Mer  Imagen 30 Venpkana  dyuda
@ D&M= 1= g5 ovor b A D[y P
& Programa - practical i;lliﬂzl

AERND ¥ BUEE wmHBET LT NRE
1| Abrir Pinza "
2|Ir a la Posicion 1 velocid & i

. 5
3/ Ir a la Posicion 3 velocid. 5
4 Ir a la Posicion 4 velocid. 5
. 5
. 5

5/Ir a la Posicion 5 velocid
6 Ir a la Posicion b velocid
7 Cemrar Pinza

8 Ir a la Posicion 3 Rapido
9/Ir a la Posicion 2 Rapido

Movimiento Manual [X| Ensenar Posiciones (Simple)

vaoo 5 | bmende ot | Pt | Conene
|| Bobor: [T Parfencos — =143 practical

g § . .
l & Welonid. Ml Programa - practical

12 3 4 5B S
.ﬂﬂ 2| 3| 2 I 5| BI 'TI E I ﬁl B | Absoluta € Duracion | Poziciones - practical

ﬁil Wl E I R I T I YI '—'I | I _E’i:'ﬂldi'_ ™ Relativa a: |5 "I ------ 9' Imagen 3D - practical

|Comando: I a la Posicion 2 Rapido [Insertar | &2 simulacion A

|r><YZ
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ROBOCELL: programazioa (SCORBASE

7. Posiziora (arin)

&% RoboCell para SCORBOT-ER 4u - practical

Archiva  Editar Ejecutar Opciones Wer Imagen 3D Wentana fwvuda
@ B = s o or-i:|,||.|y@<|hj;!ugﬂrug|
& Programa - practical = [0]/X| @Yimagen 3D - practicat =13

BB nAssd RLE NBEE

1 Abrir Pinza
 Ir a la Posicion 1 velocid.
Ir a la Posicion 3 velocid.
Ir a la Posicion 4 velocid.
Ir a la Posicion 5 velocid.
Ir a la Posicion b velocid.
Cerrar Pinza

Ir a la Posicion 3 Rapido
9/Ir a la Posicion 2 Rapido
10 Ir a la Posicion 7 Rapido

aooaaad

= Pasmlones practica1

# | Coord E|a1 | Eg2 | Eie3 | Eig 4 | Ejed | Eje? | Eie'EA — —
| i | s (mm) | (mm) | 2 [ram) | Elev.pinza [grad]| Gira pinza [grad) | mmmdgrad | mmdan st L
|1 =z 16.38  -168.24 50433 -63.55 0.00 X =
I 5 Ejes 263 -12028 9502 88.81 0.00 N
L~ | 168.85 775 50433 -63.55 0.00
I 5 -84.44 388 1867 88.81 0.00 X ) ]
I | 4323 -4596.03 35028 -B3.55 0.00 "T\“"_- L
I 4 8444 358 4630 26.83 0.00 "
| 46.09 -47341 12388 -63.55 0.00
I 5 94367 858 4630 26.83 0.00
1| 3046 -47468 12385 -63.55 0.00
I c Eies | -9355 1188 2483 51.02 0.00
| | %2 | 2572 41433 2647 B7.74 0.00
| [ 7 Ejes 0.04 E37  -31.63 8881 0.00
RrZ | 50010 031 28896 -63.55 0.00 - ——
| [X| zona de trabaje
i'- 0 l £ Proyecto  Comandos
# | Coord. | Eie1 | Eie2 | Eje3 | e | EieS | Ejg? | Eje8 M : =y CONTROL DE EJES &l
54 frmrnd | 8 Frnrad | 7 freral | Eleas miss e Tl e e O o e | [ e e | Weloeid AP Abii Pinza =1
< Tl | rAl) ST B
] Diirasicis ¥] CP  Cerrar Pinza
5'54 ! I Wl E I R I T I i I 5 I | | I_E_”fEirlji_l " Relativa a ||5 _:1 @ IP I ala Posiciond_Velocid.... |
] {Insertar | &2 simulacion | 7
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ROBOCELL: programazioa (SCORBASE

archiva Editar Ejecutar Opciomes Ver Imagen 3D Wentana  Ayuda
@B & E = 12 gz | o o D | e | ) 3P
|-_”E”zi BV imagen 30 - practical |;||§||X|

$UEE |8 q@ad66% 2HH Y

rograma - practical

AN D

1 Abgir Pinza
|Ir a la Posicion 1 velocid. 5
Ir a la Posicion 3 velocid. 5
Ir a la Posicion 4 velocid. 5
.5
. 5

(o]

Ir a la Posicion 5 velocid
Ir a la Posicion 6 velocid,
Cerrar Pinza

Ir a la Posicion 3 Rapido
Ir a la Pogicion 2 Rapido
Ir a la Posicion 7 Rapido

3
B
5
&
7

3
0

* Posiciones - practical

#| Coord Eiel | Eje2 | Eie3 | Eje 4 [ Eje5 I I
S | ¥lmm) | ¥ (mm) | Z(om) | Elev.pinza (wad) | Giro pinza forad) | om0 §F B -
Ejez | 8444 2028 9502 88.81 0.00

! R 16358 16824  504.33 -53.55 .00

5 Ejes 263 12028 9502 88.81 0.00

: W2 | 16885 775 50433 -63.55 0.00

3 Ejes -84.44 958 ' 1567 88.81 0.00

i wrZ 4829 49603 35028 -63.55 0.00

4 Ejgz | -84.44 958 4630 26.83 0.00

R 4609 47341 12388 -53.55 0.00

5 Ejes H3E7 -9.58 46,30 26.83 0.00

: wiZ | 3048 -474E3 12388 -63.55 0.00

& Ejes 9355 1188 2483 51.02 0.00 e ——

Wl ®iZ | 2572 41433 2647 774 0.00 |£| Zona de trabajo
Towe wn 0w mew e 0 g P comendes
: ] e : e " =1 =3 practical
q| Eies | 004 837 57 7289 0.0 e | it
flwz el 0w @mm  wm oo o) B
= E ziciones - practical

[l dul | ] I5 vI 28 Imagen 30 - practical

|Insertar | =2 Simulacion v
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ARIKETAK

1. ARIKETA

lrudiko zelula editatu eta pieza gorria goiko baldan kokatzen duen Robocell-eko programa
idatzi.

Abrir pinza Abrir Pinza
'L Ir a la Posicion 1 velocid. 5

Ir a la Posicion 2 velocid. 5
Ir a la Posicion 3 velocid. 5
l Cerrar Pinza
R Ir a la Posicion 4 10
e, Ir a la Posicion 5 10

End

Ir posicidn

28 ﬁ; Jon Legarreta / Raquel Martinez



ARIKETAK

2. ARIKETA (aldagaiak erabiliz)

lrudiko zelula editatu eta pieza gorria goiko baldan kokatzen duen Robocell-eko programa
idatzi. Kasu honetan aldagaien bitartez egin behar da (goian, erdian, behean, altxatu eta
kokatu).

Posizioa 4

Posizioa 1 Posizioa 2
GOIAN ERDIAN |

Posizioa
BEHEAN uTZI

Posizioa 3
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ARIKETAK

2. ARIKETA (aldagaiak erabiliz)

lrudiko zelula editatu eta pieza gorria goiko baldan kokatzen duen Robocell-eko programa
idatzi. Kasu honetan aldagaien bitartez egin behar da (goian, erdian, behean, altxatu eta
kokatu).

Aldagaiak
Posicion 1 = Goian, Posicion 4 = Altxatu
Posicion 2 = Erdian; Posicion 5 = Utzi
Posicion 3 = Behean
Poner Variable GOIAN = 1
Aldagaien hasierako balioak Poner Variable ERDIAN =2
¥ Poner Variable BEHEAN = 3
. Poner Var?able ALTXATU =4
b Poner Variable UTZI =5
v Abrir Pinza
it nosibien Ir a la Posicion GOIAN velocid. 5
Ir a la Posicion EDIAN velocid. 5
y Ir a la Posicion BEHEAN velocid. 5
Cerrar pinza Cerrar Pinza
Ir a la Posicion ALTXATU Rapido
é Ir a la Posicion UTZI Rapido
End
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ARIKETAK

3. ARIKETA (Azpirutinak erabiliz) Abrir Pinza

Ir a la Posicion 1 velocid. 5
: : : f : : i : Ir a la Posicion 2 velocid. 5

1) Kasu honetan robotak pieza gorria eta urdina goiko baldan jarri beharko ditu. Akzioen Ir 2 Ia Posicion 3 velocid. 5

sekuentzia ondokoa izan behar da: Lehenengo, pieza gorria eta ondoren urdina. Cerrar Pinza

Ir a la Posicion 4 Rapido

Ir a la Posicion 5 Rapido

Aldagaiak PIEZA URDINA

aldagaiak PIEZA GORRIA e _ ) - B Abrir Pinza _
Posicion 1 = GOIAN;  Posicion 4 = ALTXATU  Losiclon6=GOIAN: — Posicion 9 = ALTXATU Ir a la Posicion 6 velocid. 5
. . Posicion 7 = ERDIAN; Posicion 10 = UTZI Ir a la Posicion 7 velocid. 5
Posicion 2 = ERDIAN,; Posicion 5 = UTZI . _ - .
Posicion 3 = BEHEAN Posicion 8 = BEHEAN Ir a la Posicion 8 velocid. 5
osicion s = Cerrar Pinza
2) Kasu honetan Piezen mugimendua KOKATU azpirutina bat erabiliz egin behar da. Ira la Posicion 9 Rapido
Ir a la Posicion 10 Rapido
S Abrir Pinza
@ Poner Variable POS_PIEZA =1 end
% Llama Subrutina KOKATU
c Poner Variable POS_PIEZA = POS_PIEZA +5
© Llama Subrutina KOKATU
= End
> — :
POS_PIEZA=1 aldagaien hasierako balioak 9 Poner Sut_)rutlna KOKATU
i o Poner Variable GOIAN= POS_PIEZA
¢ Poner Variable ERDIAN = POS_PIEZA + 1

Golagar Al s Poner Variable BEHEAN = POS_PIEZA + 2

! Poner Variable ALTXATU = POS_PIEZA +3
v ioni 4 Poner Variable UTZI = POS_PIEZA +4
POS_PIEZA=POS_PIEZA+1 % Abrir Pinza
¢ g — Ir a la Posicion GOIAN velocid. 5
ceran c Ir a la Posicion ERDIANvelocid. 5
Colocar 5 Ir a la Posicion BEHEAN velocid. 5
S Cerrar Pinza
& N Ir a la Posicion ALTXATU Rapido
< Ir a la Posicion UTZI Rapido

Abrir Pinza
Retornar desde Subrutina

31 ﬁ; Jon Legarreta / Raquel Martinez OCW.




ARIKETAK

4. ARIKETA (kontadoreak erabiliz)

3. ariketatik abiatuta, programak lehenengo pieza gorria, ondoren urdina eta azkenik berdea
goiko baldan jarri beharko ditu. Piezen kopurua kontutan hartuko duen kontadore bat erabili
behar da (KONT_PIEZA).

aldagaiak PIEZA GORRIA

Posicion 1 = GOIAN; Posicion 4 = ALTXATU
Posicion 2 = ERDIAN; Posicion 5 = UTZI
Posicion 3 = BEHEAN

Aldagaiak PIEZA URDINA

Posicion 6 = GOIAN; Posicion 9 = ALTXATU
Posicion 7 = ERDIAN; Posicion 10 = UTZI
Posicion 8 = BEHEAN

ALDAGAIAK PIEZA BERDEA:

Posicion 11 = goian; Posicion 14 = altxatu =
Posicion 12 = erdian; Posicion 15 =utzi B
Posicion 13 = behean [ 5
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ARIKETAK

4. ARIKETA

(kontadoreak erabiliz)

Poner Variable POS_PIEZA =1

Poner Variable KONT_PIEZA =1

ITZULLI:

Llama Subrutina KOKATU

Poner Variable POS_PIEZA = POS_PIEZA +5

Poner Variable KONT_PIEZA = KONT_PIEZA+1

Si KONT_PIEZA<4 saltaa ITZULI
End

33 ﬁ?
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v

FOS_PIEZA=FP DS PIEZA+S

Y

KOM_FIEZA=COM_PIEZA+1

kont _pieza=4

amaiera

Jon Legarreta / Raquel Martinez

aldagaien hasierako balinak
POS_PIEZA=A +
+ Abrirpinza
KIOMNT_PIEZA=1
¥
ITZLILI Irposician
(e
Y v
Kaokatu Cerrar pinza

—

Poner Subrutina KOKATU

Poner Variable GOIAN= POS_PIEZA

Poner Variable ERDIAN = POS_PIEZA +1
Poner Variable BEHEAN = POS_PIEZA +2
Poner Variable ALTXATU = POS_PIEZA +3
Poner Variable UTZI = POS_PIEZA +4
Abrir Pinza

Ir a la Posicion GOIAN velocid. 5

Ir a la Posicion ERDIANvelocid. 5

Ir a la Posicion BEHEAN velocid. 5

Cerrar Pinza

Ir a la Posicion ALTXATU Rapido

Ir a la Posicion UTZI Rapido

Abrir Pinza

Retornar desde Subrutina

QCW.



ARIKETAK

5 ARIKETA (periferikoak etatenporizazioa)

Programak, garraio-zintan (periferikoa - ardatz 7) dagoen pieza gorria goiko baldan jarri behar du.
Horretarako lehenengo pieza zintan mugituko da 5 segundotan (tenporizazioa) eta ondoren kokatu behar da

goiko baldan.

Iniciar Cinta eje 7 a velocid. 7 en direccion Menos
Espere 50 (10cent. de segundo)
Parar Cinta eje 7

Abrir Pinza

Ir a la Posicion 1 velocid. 9

Ir a la Posicion 2 velocid. 5
Cerrar Pinza

Ir a la Posicion 3 Rapido

Ir a la Posicion 4 Rapido

Ir a la Posicion 5 velocid. 5

Abrir Pinza

Ir a la Posicion 4 Rapido

Ir a la Posicion 1 Rapido

end

34
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Periferiko ardatz 7: garraio zinta

Configuracion Controlado

Vv
Ertradas | Salidas Perfericos
(HEEs Objgts | Mombre
7 Cinta Transportadora (Gig) 249 BELTCYG
g

| Mombre |srchive de eje:
COMNY24

Sin conexion

Ayuda

QCW.



ARIKETAK

6 ARIKETA (sentsoreak)

Programak, garraio-zintan dagoen pieza gorria goiko baldan jarri behar du. Horretarako lehenengo pieza
zintan mugituko da sentsoreak (1 sarrera) detektatu arte, ondoren biltegian utzi behar du.

>, ~sarreradigitala 1. sentsorea
Abrir Pinza
ITZULL: Configufacion Controlador w
Iniciar Cinta eje 7 a velocid. 10 en direccion Mas \V4
Si Entrada 1 Off salta a ITZULI Erseats ]Sa“d__aS] Perfericos |
Parar Cinta eje 7 HEntrada  Objets | Mambre | Entrada
.. . 1 S SENSORT 5
Ir a la Posicion 1 velocid. 5 | == ==
Ir a la Posicion 2 velocid. 5 3
Cerrar Pinza ;
Ir a la Posicion 1 velocid. 5 £
Ir a la Posicion 3 velocid. 5 7
Abrir Pinza £
End
oK | Cancelar Aplicar Ayuda
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ARIKETAK

7. ARIKETA (soldaketa)

Soldadurako pistola bat dago eta soldaketa egiteko 2
plaka.

- Robotak soldadurako pistola heldu behar du
- A puntura doa, eta puntu hori soldatzen du

- B puntura doa eta puntu hori soldatzen du eta A
punturaino dagoen lerroa ere bai.

- Pistola bere lekuan uzten du.
-AZPIRUTINAK
‘WELD_BUT (Beste hiru azpirutinei deitzen die)
‘GET_GUN (HARTU PISTOLA)
- WELDING (SOLDAKETA)
‘RETUN_GUN (BUELTATU PISTOLARA)

“A” puntua
“B” puntua
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Programa nagusia

ARIKETAK

/. ARIKETA

Comentario:
Comentario: BUTTJOINT
Comentario:
Poner Variable NEUTRAL =100

Poner Variable GUN =4

Poner Variable ABOVE_GUN =14

Poner Variable WELD_START =5

Poner Variable ABOVE_WELD_START =15
Poner Variable WELD_END =6

Poner Variable ABOVE_WELD_END =16
Comentario:
Comentario: MAIN

GET_GUN (PISTOLA HARTU)

Comentario:
Poner Subrutina GET_GUN

Ir a la Posicion ABOVE_GUN velocid. 5

Ir linealmente a la Posicion GUN velocid. 4

Cerrar Pinza

Ir linealmente a la Posicion ABOVE_GUN velocid. 6
Retornar desde Subrutina

WELDING (SOLDAKETA)

Comentario:
Abrir Pinza
Llama Subrutina WELD_BUTT

WELD_BUTT

Comentario:
Poner Subrutina WELD_BUTT
Llama Subrutina GET_GUN
Llama Subrutina WELDING
Llama Subrutina RETURN_GUN
Retornar desde Subrutina

Comentario:
Poner Subrutina WELDING

Ir linealmente a la Posicion ABOVE_WELD_END velocid. 5

Ir linealmente a la Posicion WELD_END velocid. 4

Activa Salida 1

Espere 30 (10cent. de segundo)

Desactiva Salida 1

Ir linealmente a la Posicion ABOVE_WELD_END velocid. 6

Ir a la Posicion ABOVE_WELD_START velocid. 5

Ir linealmente a la Posicion WELD_START velocid. 4

Activa Salida 1

Ir linealmente a la Posicion WELD_END duracion 90 (1/10 seg.)
Desactiva Salida 1

Ir linealmente a la Posicion ABOVE_WELD_END velocid. 6
Retornar desde Subrutina

Irteera digitala 1: SOLDAKETA

Entradas Salidas ] Pedfericos |

HSdida  Objsto | Mombre |
1 Maguina Soldadura | WELDINGT

Salida
On

00|~ LR

OK | Cancelar I Spliza ‘ Ayuda
RETURN_GUN

(BUELTATU PISTOLARA)

Comentario:
Poner Subrutina RETURN_GUN

Ir a la Posicion ABOVE_GUN velocid. 5

Ir linealmente a la Posicion GUN velocid. 4

Abrir Pinza

Ir linealmente a la Posicion ABOVE_GUN velocid. 6
Retornar desde Subrutina
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ARIKETAK

8. ARIKETA

Pieza hartu, fresatzeko makinan sartu,
fresaketa egin eta azkenik pieza atera

Azpirutinak:
-PIEZA_HARTU
-PIEZA_FRESATZAILEAN
-PIEZA_UTZI
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ARIKETAK

8. ARIKETA Sarreradigitala 1. Configuracion Controlador

Lanpetuta dagoela adierazteko

Entradas | Salidasl F'eriferic:nsl
\ #Entrada  Objeto | Mombre | Entrada |

1 Fresadora MILLT Ocupado

2
3
4
i}
E
T
a

Sin conesion

Irteera digitala 1. Atea
Irteera digitala 2: pieza lotu
Irteera digitala 3: zikloa 0k | Canela | spicn fyuda |

\ Configuracion Controlador,

m&* Salidas | F'eriferic:nsl

#5alids  Objsto | Mombre | Salida [
1 Fresadora  MILLY Prerta
2 Fresadora  MILLY Flato de amarre
3 Fresadora  MILLY Ciclo
4
5
5
7
8
Sin conexion

QK I Cancelall Aplicar | Apuda |
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ARIKETAK

8. ARIKETA

PROGRAMA NAGUSIA

PIEZA_FRESATZAILEAN

Abrir Pinza
Llama Subrutina FRESAKETA
END

FRESAKETA

C omen tal’l 0: *kkkkkkkkhkhhhkkkkkkkhk

Poner Subrutina WELD_BUTT
Ir a la Posicion 3 velocid. 9
Llama Subrutina PIEZA HARTU
Llama Subrutina
PIEZA_FRESATZAILEAN
Llama Subrutina PIEZA_UTZI
Retornar desde Subrutina

40 ﬁ;

CO m e n tarl O *kkkkkkkkkkkx

Poner Subrutina PIEZA_EN_FRESA
Ir a la Posicion 4 velocid. 9
Abrir Pinza

Ir a la Posicion 3 velocid. 9
Activa Salida 1

Espere 10 (10cent. de segundo)
Activa Salida 2

Espere 10 (10cent. de segundo)
Activa Salida 3

ESPERA:

Espere 10 (10cent. de segundo)
Si Entrada 1 On salta a ESPERA
Desactiva Salida 3

Espere 10 (10cent. de segundo)
Desactiva Salida 2

Espere 10 (10cent. de segundo)
Desactiva Salida 1

Ir a la Posicion 4 velocid. 9

Ir a la Posicion 5 velocid. 5
Cerrar Pinza

Ir a la Posicion 4 velocid. 9

Ir a la Posicion 3 velocid. 9
Retornar desde Subrutina

PIEZA_HARTU

CO men tarl o} kkkkkhkkkkkkk

Poner Subrutina PIEZA HARTU
Ir a la Posicion 1 velocid. 9

Ir a la Posicion 2 velocid. 5
Cerrar Pinza

Ir a la Posicion 1 velocid. 9

Ir a la Posicion 3 velocid. 9
Retornar desde Subrutina

PIEZA_UTZI

CO men tarl 0: *kkkkhkkkkkkk

Poner SubrutinaA PIEZA UTZI
Ir a la Posicion 6 velocid. 9

Ir a la Posicion 7 velocid. 5
Abrir Pinza

Ir a la Posicion 6 velocid. 9
Retornar desde Subrutina
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