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» Hasta hora hemos visto
Definicidon del robot.

Subsistemas: configuraciones, y entorno (sensores,
actuadores...).

» Vamos a ver
Como se programan los robots.

» Veremos...
Como se modeliza el robot (cinematica y dinamica).

Como se obtienen caminos en el espacio para que el
terminal cumpla unas condiciones (control cinematico y
dinamico).
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Se dice que un robot es programado on-line, cuando
durante el desarrollo del programa se hace uso del propio,
de forma que se haga que el extremo describa las
trayectorias deseadas. Este método constituye la forma
tradicional de realizar la programacion y en ella es necesario
que, durante el tiempo de desarrollo del programa se
disponga del robot fisicamente. Sin embargo, no
unicamente se debera disponer del robot, sino que para
programar correctamente las trayectorias, también sera
necesario realizar la programacion en el entorno en que
posteriormente se realizara la tarea.

Para ello se debe de paralizar la produccién (elevado coste
indirecto).
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RODUCCION: ON-LINE VS OFF-LINE

Programacion OFF-LINE

p_

Con el fin de evitar la situacidon anterior, cada vez mas se tiene a
utilizar la programacion off-line. Permite desarrollar los programas
sin la necesidad de disponer del robot. Esto supone que el
programador no necesita disponer del entorno real de trabajo,
continuando el robot en la linea de produccion.

La programacion off-line, se realizar utilizando un paquete de SW
que permita simular los movimientos del robot, utilizando para ello un
modelo cinematico y en ocasiones dinamico del robot. En Ia
actualidad existen paquetes de SW que permiten obtener una
simulacion tanto del robot como del entorno en el que se realiza la
tarea. De esta forma se puede disponer de un modelo grafico de la
tarea que permita manipular virtualmente el robot como si se
realizara fisicamente sobre él.
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ROBOC!

SLL: INTRODUCCION

RoboCell es un paquete de software que integra basicamente 3 elementos:

BN RoboCell para SCORBOT-ER 4u - Evdcelld
Archivo Editar Ejecutar Opciones Ver Imagen3D Ventana Apuda

B

SCORBASE para el SCORBOT-

®| 0DEW “: = .f|§ﬁ on 0?F||]|»1‘-j§¢|

ER4u es un paquete de

software de control de robdtica, o .
que proporciona una (| 2gemen ?J,‘,Tf' s s mocs
herramienta, de sencillo uso, [f sc f::E:i;Fu.uiEii"'[“""‘
para I programacion y | i b
operacion con robots. Qi oot e ik e four ki
Un modulo de display Grafico (| =iz = s -
que permite la simulacion 3D del |14l rorer varobie PReurEEDER_PoS -1
robot y otros elementos de la cener e PACLECS = 2'"

célula de trabajo virtual.

Configuracion de Célula,
permite crear y modificar células
roboticas nuevas o ya creadas.

F Ejes F y !ebc,:lE

. ona de trabaio
(I!?m;.dogj |ml' Peiifericos i Llhl

i e & Velood
IR - 2 L e A e e  Dusacion
Mla|wle|r|T]|v]|L]] Expandir rn,;,m,; [5 |

2| %z

Kow) (16303 Yok (000 Zvm} (50433 Elevig) (6355 Giolg) [ 000 |

x| Salidas Digitales: 0 520 1 S MG PG || ! Erteades Digitales:

RoboCell se puede descargar en:

\Insertar | &2 Simulacion |

http://www.intelitekdownloads.com/Software/Robotics/ER-4u/
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ROBOCELL: INTRODUCCION

Archivo -> Nuevo Proyecto.
Guardar el proyecto.

EH Editar Ejecutar Opciones Wer Imagen 3D Ventana Avuda

Mugvo Proveckn Chrl+ oN 0FF| | | . ”@ L2) Prg

abrir Provecta, .. Chrl+0
Guardar Proyvecto Chrl+5
Guardar Provecto Como, ..

Cerrar Provecto

Mew Scripk
Cpen Scripk

Irnprimir Programa. ..
Imptimir Posiciones. ..
Irnprimir Irnagen 30...

‘Wiska Preliminar Imagen 30, ..
Imprimir Diagramas. ..

‘Wista prefiminar Diagramas. ..

Importar modelo 30
Editar modelo 30

Yer Archivio

Salir
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ROBOCELL: INTRODUCCION

Menu de acceso a RoboCell. Zona de trabajo —Proyecto.

&Y RnhnCell para SCORBOT-ER 4u - { Sin titulo )

Archivo  Editar  Ejecutar Opriones  Wer Imagen 3D Ventana Ayuda

@ D@ W= 1= gzt on o ] |y L2 Py '

£ Programa - (Sin titulo ) |- |||:|H><| Zo
F'r secto | Comandos
o Ae RS2 IR SR & 4.90 5

3

& Yelocid.
1!r|1|2|3|4|5|5|?|8|
sl ofwlelr|t|v|ul |

& fLbsolul
EKDand"  Relativ)

* Posiciones - ( Sin titulo )

& Ees | wvZ Veloc.: |5 v[ Mumerade oo Ejes
|'|7 Fobot ™ Perifericos

# | Coord.

b Tl [l | 2l | U v [l | e e el | e el | |

0T T30 AN - A =L N Y A

| e T el | 2 il | 5 e el | 0 e (e | | mmfgrad\

Tipo
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ROBOCELL: INTRODUCCION

archiva  Editar  Ejecutar Opriones  Ver

b el L0 1 N

E Programa - 4ADROB_ACT11B

Poner Variable PRIMARY_CUBE_POSITION_MUMBER
Poner Vanable CUBE_POSITION_NUMBER = PRIMARY_CUBE
Poner Yariable COUNTER =10

CHECK_FEEDER:

Activa Salida 1

Desactiva Salida 1

Si Entrada 5 Off salta a MOVE_FROM_STACK

Si Entrada 5 On salta a FEED

FEED:

Ir a la Posicion 13 Rapido

Ir a la Posicion 11 Rapido

Ir linealmente a la Posicion 1 velocid. 5

Cerrar Pinza

Ir linealmente a la Posicion 11 velocid. 5

Ir a la Posicion 12 Rapido

Ir linealmente a la Posicion 2 velocid. 5

Abrir Pinza

Ir linealmente a la Posicion 12 velocid. 5

Espere 10 [10cent. de segundo)

Salta a SORT_PARTS

MOVE_FROM_STACK:

Si COUNTER == 5 salta a END

Ir a la Posicion 53 Rapido

GO_LOWER:

26| Ir linealmente a la Posicion CUBE_POSITION_NUMBER velocic

O Y 1 ) R P P P R P
e NS o en o e [ = S8 e o e e e R =

Movimiento Manual

WW Veloc.lE

1 2 3 4 5 6 7 8
L2 M e e e
25| owle|r|T|v|u] |

Prayecto | Comandos

1 48DR0B_ACTTTE

Mumero de

Incluido Ejes—————————
o pr——
| =

Expandit

& Welocid

ones - 4ADROB_ACT11B

# | Cood Eie1 Ejg 2 Eie 3 Ejie 4 Eig5 Eie7 Eie g Tia
© ¥ ) | Y [rrw) | Z [mm] ‘ Elew.pinza [grad]‘ Gira pinza [grad]‘ mmfglad| mm.v‘grad‘ B
4 Eies [ 4278 780  ER7S 2957 4278 Abs. [Ejes]
®yZ | 25609 23116 41.87 8396 4276
2 Ejes | 6293 3277 99352 2267 -64.05 Abs. [Ejes]
®YZ | 1TAET -22387 11997 -49.82 -54.05
Ejes | -108.65 019 6195 28.23 ATE? Abs. [Ejes)

” 2 Entradas Digitales I 2 I I s e 7 |

J =l Salidas Digitales:
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Archivo

Editar Ejecutar

Opciones

Ver

Imag archiva Editar Wer Ayuda

Muewa Proyecta

Abrir Prowvecka, ,,

Guardar Proyecto
Guardar Provecto Como...
Cerrar Proyecko

CEr+HR
Chrl+0 ]
Chrl+3 Nuevos objetos

Archivo  Editar  Wer  Awuda

Ejez Perifericoz

Mew Scripk
Open Scripk

Digposzitivos £/
Unidades almacenaje

Irnprirnir Programa. ..
Irnprimir Posiciones. .,
Irnprimir Irnagen 30...

Yiska Prefiminar Imagen 30...
Irnprimir Diagramas. ..

Yista prefiminar Diagramas. ..

b aguinaz

M atenales saldadura
General

b ateriales

Objetos de Usuario

Importar modela 30
Editar madela 30

Yer Archivio

Herramientaz de soldadura

Ok Cancelar

Eies Perifericos
Dispozitivos E4S

|Inidades almacenaje
kaguinas
Hemamigntas: de soldadur
tateriale: soldadura
General

M ateriales

Objetos de Usuarnio

ez QK Cancels

Salir

10

o |

Cancelar

Apuda
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Seleccion tipo robot \

ROBOTT X
Propiedades | Propiedades | Perifericos |

Altura de baze lineal 100

Angulol de robot I':I 5:
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Barra de
Herramientas

Zona de trabajo —J»
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PNAPRPNACRTIT . ADANTAN MY el nl| AT
RNUDUUCU /L, CNKEACUCIVUIN DL LA CLL.ULA ODJ

Afadir objetos Mostrar posiciones  \over objeto
de la célula de trabajo

EB| 5in titulo - Cel Setup

Eje=z Perifericos
Dizpozitivos E4S

Unidades almacenaje

M aguinas

Herramientas de soldadura
Mateniales soldadura

General ] ;
I ateriales
Objetos de Usuario

k. Cancelar

Materiales
Objetos de Uzuario

0K | Cancelar |
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2| Sin titulo - CellSetup A Sin t tulo - CellSetup
Archivo  Editar  Wer  Avuda Archivo [ditar Ver  Ayuda
: F 0®
& & SMED L >
F3

1 Unidades almacenaje | [23 Unidles amacenaie v — ___a_;;-__-q:_'";
] M aquinas I_1 Magquias - ___:\-\:‘:_; = :‘i":--_—._-";\___'__ e =)
] Herramientas de soldadura ) Herraf ertas de soldadura s —--_' s ——r _?}_‘:;__.
1 Materiales soldadura (] Materifes soldadura o T S - e T -
G | |_1 Gerer - B e s

Ener = e B e S
|- i - o

N Materiales g a7 . 7._ R B P i i sttt e o | I ey ! “3{:—‘ ; B e S

\ Obijetos de Usuario 7 ; il e - it . =

Silla . z : s g .
Lampara ] i B : ! . : —— :
aceta - - ] - : : = N
9 Mesa 1] -
3 Ordenador =
{3 Teleforo v
Ok, | Catcelar I PR 5 |

/ /‘ }" /{ Colores I_

. /%%L 7L Tamano

% [mm) {1000 =]
}7!7Z /_ * [l [1000 =

J kK Cancelar Ayuda
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[ Imagen 3D - practica 3_2

I REIEEE YT 38 133

FBEX

B

|
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ROBOCELL: CREACION DE LA CELULA 3D

‘Ejes PERIFERICOS
El controlador puede mover 2 motores adicionales que operan
dispositivos periféricos.
2 periféricos (eje 7 y 8).
Pueden ser cinta transportadora, mesa giratoria o base lineal del

\robot. )

‘Entradas
8 entradas digitales.
\4 salidas analdgicas.

(Salidas
8 salidas digitales.

2 salidas analdgicas.
\_ J
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Ir Posicion Vel |[Mueve el robot a una Posicidn con una velocidad

Cerrar Pinza Cierra la Pinza
Abrir Pinza Abre la Pinza
Parar eje Para la cinta
Iniciar cinta Arranca la cinta

Salidas

PD 1] rioios 2
< gatracs ] Y i ]

leer Posicidn del objeto !
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PDPNAPRPNACRTIT . ADRAN
RNUDUUCU L/, CINEVAACU

=
w,
o

Configuracién del controlador en Robocell.

'PRACTICA 3_2 - CellSetup

HEjes D Mombre o de
7 Cinta Tranzportadora [Gnz] 24 CINTA COMW2:
A teza Giratoria 24% MESA_GIRATOR  RT24

Cinta Controlador

b3l

X

aK I Cancelar Aplicar Apuda I
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P

Guardamos la célula

y salimos\
2 tema3 - CellSetup
\%F '

i | Alme tadar

Doble click en los
objetos para ver
propiedades,
girar, etc.

‘asicion
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DNARN NOCDANACLTINN QOANDPRACEH
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Volvemos a RoboCell y guardamos el nuevo proyecto como practicai.

&Y RoboCell para SCORBOT-ER 4u - ( Sin titulo )

E e Editar  Ejecutar Opciones  Wer Imagen 3D Ventana  Ayuda
Muevo Provecto Chrl+M onN orr | b | ‘
Abrir Proyecto... Chrl+0 | " | | Lm LEJ FE
Guardar Provecto Chrl+5 ™ ona de trabajo
Guardar Provecta Coma... Proyecto  Comandos
Zerrar Proyecto w Eﬁ) WI j {:l CONTROL DE EJES
Tew Script {:I PROGRAMA FLUIO
Qpen Scripk #-[C0 ENTRADAS & SALIDAS
Irnprimir Programa. . ""'l age [ O |
Irnprimir Posiciones. .. B 5, A 2 2 2 o O
Irnpriric Irnagen 300, J!ﬂ| Q@l @|& QE’P @ |&£ﬁ|g| a&f (&7
Vista Preliminar Imagen 30... - ] v e ; A

Irnprimir Diagramas. ..
Yista preliminar Diagramas. ..

Importar modelo 30
Editar madelo 3D

Ver Archivo

Salir

<

Movimiento Manual [X| Ensenar Posiciones {Simple)

' Ejes ™ 5E Veloc.:IE vl Mumero de Incluida Ejes
I ]' [~ Perifericos :Ll

¥ Robot
1 2 3 ¢ &5 B 7 B

& elocid,
lQ.|1|2|3|4|5|E;|?|8| Jiln = Ahsoluta € Duracion
?:‘alQIWlEIHlTIYlUl | | Expandir " Felativa a |5 j'

|Guarda el proyecto activo con un nombre [Insertar | &2 sSmuacion |
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PNADNCTRT T
RNUDUU L L/

Movimiento manual del
Robot.

Se mueve el robot de la
imagen 3D.

Ejes del robot:
1:Base.

2 Hombro.

3: Codo.

4: Pinza Elevacion.

5: Pinza giro.

21 ﬁ?

Archivo  Editar  Ejecutar  Opciones U=

v Espario de trabajo

@IDE’“EI|*==1§J§

v Movimiento manual
v Ensenar Posiciones
v Movimiento del Robot

ﬂr‘&“\‘)l%‘

Posiciones

1 Diagramas
2 |l ala Posmlon 1 velocid. 5
| 3/Ir ala Posicion 3 velocid. 5|  Barras de dialogo L4
| 4/Ir ala Posicion 4 velocid. 5 Mostrar barras de dialogo
| 5/Ir ala Posicion 5 velocid. 5 Cerrar barras de dialogo

6 Ir a la Posicion 6 velocid. 5
| 7 Cemar Pinza Informacion de movimienta
E Ir a la Posicion 3 Rapido Mensajes
| 9/IralaPosicion 2 Rapido | g de herramientas
| 10/Irala Pos!c!on F Hapld_o v Barra de estado
| _11|Ir a la Posicion 8 velocid. 5
| 12| Abrir Pinza
| _13|Ir a la Posicion 2 Rapido

14

Movimiento Robot

<
XYZPR

+

+

+]+

+

[X| Ensenar Posiciones (Simple}

L Veloc.:IS vl

Mumnero de

Incluido Ejes
I Vl ¥ Fobot [T Perifericos

2 3 4 5 B 7 8
Wl 1 2f3f4fs|e|7]e]
ZSlalwlelalr|v|u]]

‘i | B | & sbsoluta

Expandir " Relativa a:

CO)X) Mimagen b -

E|NQ|&2

Ja |

= elocid.
' Duracion

F o

(%] zonade trabajo

practical

Proyecto | Comandos I

- practical

Jon Legarreta / Raquel Martinez
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% RoboCell para SCORBOT-ER 4u - practical

Archivo Editar  Ejecutar Opciones  Ver Imagen 3D YWentanma  Awuda

@B @M= 1= gz ov o b Wy 2 Py
= Programa - practical |:||§||X| Imagen i -

TN D | W x| DD

Movimiento Manual [%| Ensenar Posiciones {Simple)

¥ Robat
1 2 3 4 5 B 7 B

i Ejeg 2 Veloc.:IE 'l Mumero de Incluida Ejes
I :'l I~ Perifericos

%] 1| z2|a]4|5]a]|7]c] $| B | ¢ tosous
ﬁ&*{u|w|E|H|T|Y|u| i Evpandi | ¢ Relativa =

practical

= Yelonid,
 Duracion

F =l

Ensenar

= —posiciones

=] F'roglama practical
@] Posiciones - practical
Imagen 30 - practical

[Insertar | & simulacion |

Jon Legarreta / Raquel Martinez
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Cpciones  Mer Imagen 30 Yentana  Avuda
= 1= 42 | % on om b [ ] B[12 P
|:||E||X| Imag,en 3D - practical

¥V W A®mAEGET LT RS

E*'Arograma - practical

Ao NN D e

n Abrir Pinza

Abrir pinza

Zona de trabajo

Proyects  Comandos

=423 COWTROL DE EJES
AP Abrir Pinza

P Cemar Pinza

P Ir ala Pogsiciont_Velocid....

L Irlinealmente a la Posiciontt_Velocid....

e — - - — : IC i circularmente a la Posicion$_Yelocid....
Moryimiento Manual [X| Ensenar Posiciones {Simple) X 1 LM Si Intemuptar Limitett

W m Veloc.:lE EC Poner Eje#t_A Cero..

% (21 PROGRAMA FLLUO
1 2 3 4 5 B 7 8 i (20 ENTRADAS & SALIDAS
Wl 1| 2|3f4]s5]6] ]|

#slafwlelalrfvfu]]

Numero de

Incluido Ejes ZJ
I '”]7 Fobot [ Perifericos
% elocid,
Viin

& Abzoluta " Duracion
_ Ewpandi | ¢ Relativa a |5 'l

[Insertar | &2 sSimulacion |
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2" RoboCell para SCORBOT-ER 4u - practical
Opciones  Wer Imagen 30 Yentana Avuda

Archivo  Editar Ejecutar
@ B & M= =5 g2 |5 ov o b | x| Lh L2 B
& Programa - practical |Z”E“z| Imagen 3D - practical

AE NN W §UETE @ mAsHF 2O NG

1| Abrir Pinza

* Posiciones - practical
Eiel | Eje2 | Eje3 Eje 4 Eje 5

B | Y [mm] | Z [mm) | Elev.pinza [grad]| Gim pinza [grad]| mma’grad| mm.-’grad|

G444 2028 95.02 28.91 0.00
1633 16824 604.33 £3.55 0.00

Eje 4 Eie 5 Eie 7 Eje &
Giro pinza [grad) | mm/grad | mmdgrad

Elev.pinza [grad)

Grabar posicion 1 - N Ve
[%] Zzonade trabajo

Prayecto | Comnandos

& Ejes = Murnero de Incluida Ejes
I‘I vI ¥ Fcbot T Perifericos =423 practical
+ Yelocid. :

1 2 3 4 5 B g _
n Pragrama - practical
| 7 | Al ‘ B Absaluta = Duracion

wl 1 | 2| 3| 4' 5| g : Poziciones - practical
sl alw | E[R| T || 0 | f__Eeandt | ¢ Relativa a |5 'l -2 Imagen 30 - practical

e

[Insertar | &2 Simulacion | v
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Ir hasta la posicion 5 y mover pinza.

2" RoboCell para SCORBOT-ER 4u - practical

Archiva Editar Ejecutar Opciones Yer Imagen 3D Ventana Ayuda

| 565 o om M| ¢ | 11 |2y R
|:”§||X| @ imagen 3D -

WaAB®MmAGET DT NG

@ D
& Programa -

p!c,-&*‘\\.‘_ﬂ»lﬁxﬂ@

1| Abrir Pinza
Ir a la Posicion 1 velocid. 5
Ir a la Posicion 3 velocid. 5
Ir a la Posicion 4 velocid. 5
| 5|11 a la Posicion 5 velocid. 5

= M= IS 5=

practical practical

VR E

' Posiciones - practical

¥ ) | " [mm) | Z [mm] | Elev.pinza [grad]| Giro pinza [grar
2028 9502 98.81 0.0

16824 B04.33

-£3.55

0.00

2028 9502
775 bB04.33
958 1567
43603 35028

g8.8
-£3.65
83.81
63.55

0.00
0.00
0.00
0.00

H3E7

958

47341

958

46,30

46.30

12385

26.82
-63.55
26.82

n.oo
0.00
0.0

|

Eig1

Ejg2

Ejg3

Eje 4

Eigt

" | [mm)

' [mim)

Z [mnm)

Elev.pinza [grad]

Giro pinza [grad)

Movimiento Manual

WW Veloc.:lE

1 2 3 4 &85 G 7 @8
Bl | 2| af4fs]|e]7]5]
Zs|afwle|r|r]v|ul ]

Mumero de

‘il’ﬁ

Expandir

%] Ensenar Fosiciones (simple)

Incluido Ejes
|7|7 Robot I Perifericos

& Absoluta
" Relativa a

|z| Zona de trabajo

= elocid,

£ Duracion

5

-

Prayecta | Comandos I

[#-[_] practical

Insertar

| &2 Simulacion v
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PNAPRPNACTRTT . DRPNACADANMACTN CANPRAQ
RNUDUUCULLLLL, FPNKUURAIVIACUCIUIN OCURNDAOILY

Ir hasta posicion pieza (6) y cerrar pinza.

&% RoboCell para SCORBOT-ER 4u - practical

Archivo  Editar Ejecutar Cpciones Yer Imagen 3D Yentana Avuda
@ D F M| =5t o or b A L3P
& Programa - practical .

AN e

1/ Abrir Pinza
Ir a la Posicion 1 velocid.
Ir a la Posicion 3 velocid.
| 4/Ir a la Posicion 4 velocid.
E Ir a la Posicion 5 velocid.
| 6|Ir a la Posicion B velocid.
Cemnrar Pinza

~~

'3y of )

o m

Ensenar Posiciones {Simple) [X] Zonade trabajo

Murnera de Incluido Ejes ﬁ |
IB '”]7 Fobot [T Perifericos

Proyects  Comandos

=43 CONTROL DE EJES A

& Yelocid AP Akt Pinza 5
H. @ Absoluta " Duracion CP  Cemar Pinza
Expandir " Relativa & |5 vl IP Ir ala Posicion#_Welocid.... ~|

| [Insertar | &2 simulagion | 4
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&Y RoboCell para SCORBOT-ER 4u - practical
archivo  Editar  Ejecutar  Opciones  Wer Imagen 3D Ventana  Ayuda

CAEACIEEE R R
& Programa - practical |z||§”zl Imagen 3D - practical

KUK Wow U

1| Abrir Pinza
Ir ala Posicion 1 velocid. 5
| 3/Ir ala Posicion 3 velocid. 5
| 4/Ir ala Posicion 4 velocid. 5
| 5/Ir ala Posicion 5 velocid. 5

n Ir a la Posicion b velocid. 5
Cerrar Pinza
Ir a la Posicion 3 Rapido

Movimiento Manual [X| Ensenar Posiciones (Simple) %] zonade trabajo

i ide Ej | Comandos
* Ejes () RYE Velac.: |5 vl Numero de Incluido Ejes -: | Prayecto
I l ¥ Fobot T Perifericos :

5 E T B - -#23 CONTROL DE EJES A
ﬂl | & Yelosid & AP Abii Pinza -
I 1 | 2| 3I 4I EI EI ?l 8' L — & Absoluta ¢ Duracion ] CP  Cerar Pinza

?‘gl Q | Wl E I R I i I v I U | | | __Ewpandi | ¢ Ralativa o |5 vI IF It a la Pasicion_Velocid.... v

|Comanda: Ir ala Posicion 3 Rapido |Insertar | &2 Simulacion | v
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Archivo Editar Ejecutar Opciones  Ver Imagen 30 Wentana  Avuda

@ B & H == gz ov om b x| Ly Py
& Programa - practical |-_||E”X| @ Imagen 3D - practical

fstr“x\‘)w‘xwwv*@ﬁ Bg o@mAsHF 2R3

1/ Abnir 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
Ir a la Posicion 2 Rapido

i aa

WO =~ M e M

Mowimiento Manual [%] Ensenar Posiciones {Simple) [%| Zona de trabajo

i I l ido Ej | | Provecto | Comandos
“ Ejes L 2 Veloc: |5 - Numero de Incluido Ejes -: |
5 I 'I ¥ Fobot T Perifericos

=8 a practical
1 2 3 4 E 7 8 . % /e o, :
gl| - | 2| 3| 4| 5| BI ?l Bl i .l ‘H e e Dz:acc::ion EifFrograma - practical
5| o|wl|e|r|T]¥]u]i] Expandi |  Relativa a [5 -

i . Posiciones - practical
|Comando: Ir a la Posicion 2 Rapida Insertar | & simulacion A

L 2. Imagen 30 - practical
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1| Abrir Pinza
Ir a la Posicion 1 velocid. 5
Ir a la Posicion 3 velocid. 5
m Ir a la Posicion 4 velocid. 5
. 5
. &

| 5/Ir ala Posicion 5 velocid
Ir a la Posicion B velocid
Cerrar Pinza

| 8 Ir a la Posicion 3 Rapido
m Ir a la Posicion 2 Rapido
m Ir a la Posicion 7 Rapido

|11

* Posiciones - practical _ T

#| Coord Eje 1 Eje 2 Eie 3 Eje 4 Eie Eie 7 Eig €| B =
# [mm] | 't [mm] | Z [mm) | Elev.pinza [grad]| Giro pinza [grad]| mma"glad| mmygr. 3 e
1| %2 16.38 16824  B04.33 -£3.55 0.00 R .
3 Ejes 263 12028 9802 g2.81 0.00 e g
HrZ | 168.85 775 504.33 -63.55 0.00
5 Ejies | -84.44 958 1567 ga3.81 0.00 R e
B 4323 -496.03 35023 -53.55 0.00 g =T . :
4 Ejes | -84.44 958 46.30 26.83 0.00 A L =
b 4609 47341 12385 5355 0.00 b . b
5 Eies | -9367 958 46.30 26.83 0.00 S i
®rZ | -3046 47463 12385 -63.55 0.00 s %
B Eies | -3355 1188 2483 51.02 0.00
wre | -2572 41433 2647 B7.74 0.00 5
7 Ejes -0.04 B.37 3163 g2.81 0.00
HvZ | 8000 031 28896 5355 0.00 | — -
= [X| zona de trabajo
= ] &= Provecto  Comandos
Coord | Eiel | Eie2 | Fie3 | Egd | Ee5 | FEjg7 | FEje8 !ﬂ ll =3 CONTROL DE EJES A
W frarnl | fraend | 7 Fraeal :I": T S g 7= e S et ] ey e | ey 5 Welocid, AR AP Abrir Pinza :I
— ] Duracian CP  Cerar Pinza
alwlela|nf~|uv] ] I Ewpandi | Relativa a: s =] A P IralaPosicion#t_Velosid... ~
| [Insertar | &2 simulacion | v
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Archivo  Editar Ejecutar Opciones Wer Imagen 3D Wentana Awuda
@ D = & ﬁonon|>||>|ﬁc||{p|_ﬁ'§
& Programa - practical X| P Imagen 3D - pra.cticaﬂ

AU NN O Y e

1| Abrir Pinza
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 6 velocid.
7 Cemrar Pinza

8 Ir a la Posicion 3 Rapido
9| Ir a la Posicion 2 Rapido
10/ Ir a la Posicion 7 Rapido
11 Ir a la Posicion 8 velocid.

| =

¥UEE

oo

* Posiciones - practical
Eje 1 Eje 2 Eje 3 Eje 4 Ejg5 Eje 7
# | Coord - —
* [mm) | *t' [rmm) | 2 [mm) | Elev.pinza [_grad]| Giro pinza [grad]| mmdgre

. Firz Addd AWNPR 9RNP AR A [

Kre 1638 16824  504.33 -£3.55 0.00
5 Ejes 283 12028 9502 88.91 0.00

wrZ | 168.85 7.7 50433 -63.55 0.00
5 Ejes -B4.44 458 1567 g8.81 0.00

A2 | 4829 49603 38028 -63.55 0.00
4 Ejes -84.44 -3.58 46.30 26.83 0.00

Kre 4603 47341 12385 6355 0.00
5 Eigs | -93E7  -358 4630 26.83 .00

®rZ | -3046  -474E68 12385 -63.55 0.00
g Ejes 9355 1188 2483 51.02 0.00 —

A2 | 2572 41433 2647 -B87.74 0.00 [*] zona de trabajo
o Eies D04 B3 3163 88.81 0.00 Proyecto | Comands |

HrZ | b00a0 03 28896 -£3.55 0.00 . -

Ees | 004 63 57 72.89 0.00 £ yelocid = practicst _
8wz | sla2 0% 2052 635 0.00 I =] Programa - practical

i : : : : £ Duracion Pasiciones - practical
e |5 Yl e Ql Imagen 30 - practical

[Insertar | &2 sSmulacien | y
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JERCICIOS

EJERCICIO 1

La practica consiste en realizar el programa en Robocell que retira la pieza roja y la situa
en la balda superior.

Ir Posicion Vel Mueve el robot a una Posicidon con una velocidad

Cerrar Pinza Cierra la Pinza

Abrir Pinza Abre la Pinza

l | PROCESO CELULA

s

i

< eniracas ][] <N
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JERCICIOS

EJERCICIO 1

La practica consiste en realizar el programa en
Robocell que retira la pieza roja y la situa en la
balda superior.

{ Inicio )
L 4
Abrir pinza
& Abrir Pinza
i Hoe Ir a la Posicion 1 velocid. 5
Ir a la Posicion 2 velocid. 5
¥ Ir a la Posicion 3velocid. 5
Cerrar pinza Cerrar Pinza
Ir a la Posicion 4 Rapido
X Ir a la Posicion 5 Rapido
Ir posicidn Abrir Pinza
End
v
Abrir pinza
Y
| Fin )
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JERCICIOS

EJERCICIO 2
La practica consiste en realizar el programa en Robocell que retira la pieza roja y la situa
en la balda superior. Asociar las posiciones a variables (arriba, medio, abajo, levantar,
posicionar).

Ir Posicion Vel Mueve el robot a una Posicidon con una velocidad

Cerrar Pinza Cierra la Pinza
Abrir Pinza

Abre la Pinza

l | PROCESO CELULA

| FD e

i

< eniracas ][] <N

‘SI

MULADOR
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JERCICIOS

EJERCICIO 2

La practica consiste en realizar el programa en Robocell que retira la pieza roja y la situa
en la balda superior.

Posicion 4
LEVANTAR

Posicion 1 Posicion 2
ARRIBA MEDIO

Posicion 5

Posiciéon 3
ABAJO POSICIONAR

R
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JERCICIOS

EJERCICIO 2
Variables:
Posicion 1 = Arriba; Posicion 4 = Levantar
Posicion 2 = Medio; Posicion 5 = Posicionar
Posicion 3 = Abajo
Poner Variable ARRIBA =1
Inizializacidn Variables Poner Variable MEDIO =2 I
) Poner Variable ABAJO = 3
e Poner Variable LEVANTAR =4
& Poner Variable POSICIONAR =5
T Abrir Pinza
Ir a la Posicion ARRIBA velocid. 5
v Ir a la Posicion MEDIO velocid. 5 EJERCICIO 1
Cerrar pinza Ir a la Posicion ABAJO velocid. 5 Abrir Pinza
¥ Cerrar Pinza Ir a la Posicion 1 velocid. 5
IrReRiciEl Ir a la Posicion LEVANTAR Rapida Ir a la Posicion 2 velocid. 5
v Ir a la Posicion POSICIONAR Ir a la Posicion 3velocid. 5
- Abrir Pinza Cerrar Pinza
End Ir a la Posicion 4 Rapido
¥ Ir a la Posicion 5 Rapido
- End

35 ﬁ? Jon Legarreta / Raquel Martinez DCW



P,

JERCICIOS
EJERCICIO 3

1) Realizar el programa en Robocell que retira las piezas roja y azul de la mesa y los coloca en las balda superior. La
secuencia debe ser la siguiente: Primero, se recoge la pieza roja y después se hace lo mismo con la azul.

Variables PIEZA AZUL:

Posicion 6 = Arriba; Posicion 9 = Levantar
Posicion 7 = Medio; Posicion 10 = Posicionar
Posicion 8 = Abajo

Variables PIEZA ROJA:

Posicion 1 = Arriba; Posicion 4 = Levantar
Posicion 2 = Medio; Posicion 5 = Posicionar
Posicion 3 = Abajo

2) Realizar el movimiento de las piezas mediante una subrutina COLOCAR

Ir Posicion Vel [Mueve el robot a una Posicidn con una velocidad

Cerrar Pinza Cierra la Pinza
Abrir Pinza Abre |la Pinza
‘ SIMULADOR ‘ SC PROCESO CELULA

( satg: S, FDgII‘
| =i T
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® ® ( N ) o0 0

@ 0

1 1 2 3 4
POS_PIEZA ARRIBA MEDIO  ABAJO  LEVANTAR

COLOCAR PIEZA ROJA:

[nicio

- CEmD

Inizializacidn Variables

POS_PIEZA=1 L
+ Abrir pinza
¥
Colocar Ir posicidn
5 < ¥
Cerrar pinza
Ir posicion
Abrir pinza
)
| Retarnar )
37

Jon Legarreta / Raquel Martinez

5

POSICIONAR

Poner Variable POS_PIEZA =1
Llama Subrutina COLOCAR

Poner Subrutina COLOCAR
Poner Variable ARRIBA = POS_PIEZA

Poner Variable MEDIO= POS_PIEZA+1
Poner Variable ABAJO =POS_PIEZA +2
Poner Variable LEVANTAR = POS_PIEZA +3

Abrir Pinza

Ir a la Posicion ARRIBA velocid. 5

Ir a la Posicion MEDIO velocid. 5

Ir a la Posicion ABAJO velocid. 5
Cerrar Pinza

Ir a la Posicion LEVANTAR Rapido

Ir a la Posicion POSICIONAR Rapido
Abrir Pinza

Retornar desde Subrutina

QCW




O _
0

=% O ||[C@®| |OC@ ON
e _0
¢ ® o0
6 6 7 8 9
POS_PIEZA  ARRIBA MEDIO  ABAJO  LEVANTAR

COLOCAR PIEZA AZUL:

Inicio

POS_PIEZA=1

v

Colocar

POS_PIEZA=POS_PIEZA+5

b

Colocar

Fin

Colocar

Inizializacidn Variables

L

T

Abrir pinza

¥

Ir posicion

¥

Cerrar pinza

v

Ir posicion

v

Abrir pinza

b
( Retornar |

38
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POSICIONAR

Poner Variable POS_PIEZA =1

Llama Subrutina COLOCAR

Poner Variable POS_PIEZA = POS_PIEZA +5
Llama Subrutina COLOCAR

End

Poner Subrutina COLOCAR
Poner Variabe ARRIBA = POS_PIEZA

Poner Variable MEDIO= POS_PIEZA+1
Poner Variable ABAJO =POS_PIEZA +2
Poner Variable LEVANTAR = POS_PIEZA +3

Abrir Pinza

Ir a la Posicion ARRIBA velocid. 5

Ir a la Posicion MEDIO velocid. 5

Ir a la Posicion ABAJO velocid. 5
Cerrar Pinza

Ir a la Posicion LEVANTAR Rapido

Ir a la Posicion POSICIONAR Rapido
Abrir Pinza

Retornar desde Subrutina

QCW




P,

JERCICIOS

EJERCICIO 4

Partiendo del ejercicio 3, realizar el programa en Robocell que retira las piezas roja, azul y verde de la mesa y los
coloca en la balda superior. La secuencia debe ser la siguiente: Primero, se recoge la pieza roja , después la azul y
finalmente la verde. Se debe utilizar una variable denominada que cuente el numero de piezas (CONT_PIEZA).

Variables PIEZA ROJA:

Posicion 1 = Arriba; Posicion 4 = Levantar
Posicion 2 = Medio;
Posicion 3 = Abajo

Variables PIEZA AZUL: Variables PIEZA AZUL:

Posicion 6 = Arriba; Posicion 9 = Levantar  Posicion 11 = Arriba;
Posicion 5 = Posicionar posicion 7 = Medio:

Posicion 8 = Abajo

Posicion 14 = Levantar
Posicion 10 = Posicionar Posicion 12 = Medio; Posicion 15 =

Posicionar
Posicion 13 = Abajo

Ir Posicion Vel [Mueve el robot a una Posicidn con una velocidad

Cerrar Pinza Cierra la Pinza
Abrir Pinza Abre |la Pinza :
‘ SIMULADOR ‘ SC | PROCESO CELUA

_ Salis S, FDJl‘
L e s 1] <
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o _0
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POS_PIEZA CON_PIEZA ARRIBA MEDIO ABAJO LEVANTAR

Inicio

Poner Variable POS_PIEZA =1

Poner Variable CONT_PIEZA =1

VOLVER:

Llama Subrutina COLOCAR

Poner Variable POS_PIEZA = POS_PIEZA +5
Poner Variable CONT_PIEZA = CONT_PIEZA+1
Si CONT_PIEZA<4 salta a VOLVER

End

POS_PIEZA=1

v

CONT_PIEZA=1

Y

VOLVER

[l
e

Colocar

L
A

40 ﬁ?

POS_PIEZA=POS_PIEZA+S

X

r

COMN_PIEZA=CON_PIEZA+1

Contador=4

10

POSICIONAR

Colocar

Inizializacidn Variables

L #

Alrir pinza

Ir posicidn

Y

Cerrar pinza

v

Ir posician

v

Abrir pinza

Poner Subrutina COLOCAR

Poner Variable ARRIBA = POS_PIEZA

Poner Variable MEDIO = POS_PIEZA + 1
Poner Variable ABAJO = POS_PIEZA + 2
Poner Variable LEVANTAR = POS_PIEZA +3
Poner Variable POSICIONAR = POS_PIEZA +4

Abrir Pinza

Ir a la Posicion ARRIBA velocid. 5
Ir a la Posicion MEDIO velocid. 5
Ir a la Posicion ABAJO velocid. 5

Cerrar Pinza

Ir a la Posicion LEVANTAR Rapido
Ir a la Posicion POSICIONAR Rapido

Abrir Pinza

Retornar desde Subrutina

Jon Legarreta / Raquel Martinez
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JERCICIOS

@

EJERCICIO 5
La practica consiste en realizar el programa en Robocell que retira la pieza roja y la situa en

la balda superior.
La pieza viene de otro proceso a través de un periférico (cinta transportadora) que esta 5

segundos en movimiento (temporizacion).

| Ir Posicion Vel | Mueve el robot a una Posicion con una velocidad

Cerrar Pinza Cierra la Pinza
Parar eje Para la cinta _.r

Iniciar cinta Arranca la cinta

N salioes > u‘ _PROCESO CELULA \ )
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LJERCICIOS
) ) ) )
Eiercicio 5
Jercicio Iniciar Cinta eje 7 a velocid. 7 en direccion Menos
p— Espere 65 (10cent. de segundo)
Parar Cinta eje 7
v Abrir Pinza
Esperar 6.5 seg Ir a la Posicion 1 velocid. 9
Ir a la Posicion 2 velocid. 5
‘l' Ir a la Posicion 3 Rapido
Para cinta Cerrar Pinza
4_ llr a la Posicion 4 Rapido
P Ir alla I?osmon 5 velocid. 5
Abrir Pinza
l« Ir a la Posicion 4 Rapido
I posician Ir a la Posicion 1 Rapido
End
Y r A
Cerrar pinza = > = Configuracion Controlador )
5 Ertradas | Salidas Perfericos
hJ H#Ejes Dbjeto Nombre | urchivo de eje:
Ir pclsi-::'n‘:ln ; Cinta Tranzportadora [Gris) 24% BELTCYG CONv24
Sin conexion
v
Abrir pinza
v
Ir posicion 1
« | 1 | r
i \ [ ok | _Caor | =
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P,

JERCICIOS

EJERCICIO 6

La practica consiste en realizar el programa en Robocell que retira la pieza roja y la situa
en la balda superior. Se para la cinta cuando el sensor detecta la pieza, es decir, cuando
la entrada conectada al sensor esta en ON.

Ir Posicion Vel

Mueve el robot a una Posicidon con una velocidad
Cerrar Pinza Cierra la Pinza

Abrir Pinza

Abre la Pinza

SIMULADOR

Parar eje

Para la cinta

Arrancar eje
Salidas

Arranca la cina direccion mas o menos

-I |I~“ PROCESO CELULA

A

< sovrads ] =Tz
Entrada ON

Sensor detecta un objeto (I =ON) \ /
Entrada OFF | Sensor no detecta un objeto (I =OFF)
43
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P,

JERCICIOS

EJERCICIO 6

La practica consiste en realizar el programa en Robocell que retira la pieza roja y la situa en la balda
superior. Se para la cinta cuando el sensor detecta la pieza, es decir, cuando la entrada conectada al
sensor esta en ON (en este caso la entrada 1).

", -~ Entrada digital. Entrada 1

Abrir Pinza
VOLVER:

Configusacicn Controlador lé]

Iniciar Cinta eje 7 a velocid. 10 en direccion Mas

YV
Si Entrada 1 Off salta a VOLVER Entradas | Salidas | Perfencos

#Entrada Objeto | Mombre Entrada

Parar Cinta e 7 1 Senzar SEMSOR1 Senzor

Ir a la Posicion 1 velocid. 5
Ir a la Posicion 2 velocid. 5
Cerrar Pinza

Ir a la Posicion 1 velocid. 5
Ir a la Posicion 3 velocid. 5
Abrir Pinza

End

(=i Ry NS R R P R ]

Sin conesion

QK | Cancelar HAyuda
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JERCICIOS

EJERCICIO 7

Se dispone de una pistola de soldadura con 2
placas para soldar (Salida).

- El robot debe de agarrar la pistola de soldadura.
- Va al punto A, suelda ese punto.

- Va al punto B, suelda ese punto y la union
linealmente hasta el punto A.

- Deja la pistola en un sitio.
-SUBRUTINAS
‘WELD BUT (llama a |
‘COGER_PISTOLA.
- SOLDAR.

-DEVOLVER_PISTOLA.

no
ao

punto “A” de

soldadura punto “B” de

soldadura

45 ﬁ? Jon Legarreta / Raquel Martinez



JERCICIOS

EJERCICIO 7

P,

Ir Posicion Vel |[Mueve el robot a una Posicidn con una velocidad

Cerrar Pinza Cierra la Pinza
Abrir Pinza

Abre la Pinza

Activar Sal Soldar
Desct. Sal

SIMULADOR

Dejar de soldar

PROCESO CELULA

.........
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P,

JERCICIOS

EJERCICIO 7

( ico ) (cocer_pisToLA ) ( pEvoLvER PISTOLA )
v v
v

COGER_PISTOLA Abrir pinza Ir posicion Ir posicion

Inizializacion Variables * ¢ ¢
v SOLDAR Ir posicion Abrir pinza

v

WELLLES DEVOLVER_PISTOLA . Fepa 3
# Cerrar pinza Ir posicion

A 4 ¢
I Retorno
Firi

h 4
Ir posicion @
¢ Ir posician
Abrir pinza
y *
Esperar
¢ Ir posicion

Ir posicion
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Ejercicio 7

'

Programa principal

H o kkkkkkhkkkhkkhkkhkhkkhkhkhkkhkkkhkhkhkhkhkkhhkk
Comentario:

Comentario: BUTTJOINT

H  kkkkkkhkkkhkhkhkkhkhkkhkhkhkkhkhkkhhkhkhkhkhkkhhkk
Comentario:

Poner Variable NEUTRAL =100
Poner Variable PISTOLA =4

Poner Variable ARRIBA_PISTOLA =14
Poner Variable INI_SOLDADURA =5
Poner Variable ARRIBA_INIC_SOLDADURA = 15
Poner Variable FIN_SOLDADURA =6

Poner Variable ARRIBA_FIN_SOLDADURA = 16

H  kkkkkkhkkkhkkkkhkhkkhkhkhkkhkhkhkhhkhkhkhhkhkhhhk
Comentario:

Comentario: MAIN

Llama Subrutina WELD_BUTT
End

WELD_BUTT

JERCICIOS

COGER_PISTOLA

T Khkkkkkkhkhkhkhhhhhkhhhhhhhhhhhhhhhhidk
Comentario:

Poner Subrutina COGER_PISTOLA

Abrir Pinza

Ir a la Posicion ARRIBA_ PISTOLA velocid. 5

Ir linealmente a la Posicion PISTOLA velocid. 4
Cerrar Pinza

Ir linealmente a la Posicion ARRIBA_PISTOLA
velocid. 6

DEVOLVER_PISTOLA

Retornar desde Subrutina Comentario:

Abrir Pinza

Comentario: ****** o o
Poner Subrutina WELD_BUTT
Llama Subrutina COGER_PISTOLA
Llama Subrutina SOLDAR

Llama Subrutina

DEVOLVER _PISTOLA

Retornar desde Subrutina

48 [ﬁ?l

*hkkkkkhkhkhkhkhkhkkkkkkhkhkhkhkhhhhhhkkkkhkk

Poner Subrutina DEVOLVER_PISTOLA
Ir a la Posicion ARRIBA_PISTOLA velocid. 5
Ir linealmente a la Posicion PISTOLA velocid. 4

Ir linealmente a la Posicion ARRIBA_PISTOLA velocid.

H  kkkkkkhkkkhkhkhkkhkhkkhkhkhkkhkkkhhkhkhkhkhkkhhkk SOLDAR 6 .
Comentario: Retornar desde Subrutina

Comentario; ***** * e i
Poner Subrutina SOLDAR

Ir linealmente a la Posicion ARRIBA_FIN_SOLDADURA velocid. 5
Ir linealmente a la Posicion FIN_SOLDADURA velocid. 4

Activa Salida 1

Espere 30 (10cent. de segundo)

Desactiva Salida 1

Ir linealmente a la Posicion ARRIBA_FIN_SOLDADURA velocid. 6
Ir a la Posicion ARRIBA_INIC_SOLDADURA velocid. 5

Ir linealmente a la Posicion INI_SOLDADURA velocid. 4

Activa Salida 1

Ir linealmente a la Posicion FIN_SOLDADURA duracion 90 (1/10
seg.)

Desactiva Salida 1

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

Jon Legarreta / Raquel Martinez
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JERCICIOS

EJERCICIO 8

Coger la pieza, introducirla en la fresadora, fresarla y después colocar la pieza.

Subrutinas:

- COGER_PIEZA. V =

- PIEZA_EN_FRESA.
- DEJAR_PIEZA.
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JERCICIOS

EJERCICIO 8

P,

Activar O1 Cerrar puerta
Desct. O1 Abrir Puerta
Ir Posicion Vel | Mueve el robot a una Posicidn
Cerrar Pinza Cierra la Pinza i
Activar 02 Cerrar puerta amarre
Abrir Pinza Abre la Pinza -
Desct. 02 Abrir puerta amarre

Activar O3 | Comenzar ciclo de fresado

ULADOR

3 RobuColl para SCORBOT-ER 4u - 3 «

Desct. O3 Fin ciclo de fresado

PROCESO CELULA

Activa mientras fresado
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JERCICIOS

EJERCICIO 8

Coger la pieza, introducirla en la fresadora, fresarla y después colocar la pieza.

P,

Configuracion Controlador E] Configuracion Controlador

Entradas Salidas l Perifericns] Entradas l Salida&] Perifericnsl
#Salida  Ohbjeto | Mombre Salida HEntrada  Objeto | Mombre Entrada
1 Fresadora | MILLT Fuerta 1 Frezadora  MILLI Dcupada
2 Frezadora MILLY Plato de amarre 2
3 Fresadora  MILLI Cizlo 3
4 4
] 5
E G
i 7
g g
Sin conexion Sin conexion
ok Cancelar Ayuda ak. Cancelar fyuda
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P,

JERCICIOS

( Inico ) FRESADO PIEZA_EN_FRESA ?
. J .
COGER_PIEZA Ir posicion Esperar 1sg
Abrir pinza + + Era
PIEZA_EM_FRESA ABRIR PINZA
L * + Esperar 1sg
FRESADO e Ir posician /+\
11=0N

EJERCICIO 8 |

I‘_’_ |
E+
w

4

03=0FF
Esperar 1sg

COGER_PIEZA DEJAR_PIEZA 02=0N

Esperar 1sg

I+

. G 02=0FF
Ir posicion Ir pasician Esperstii
'L $ Esperar 1sg
Cerrar pinza Abrir pinza
v \
T P Ir posicion
Ir posicion
Retorno L. ¢,
- { Retorno )
Ir posicion
Ir posicion
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P,

J.

Ejercicio 8

'

Programa principal

Comentario:
Comentario:
Comentario:
Comentario:
Comentario:
Comentario:
Comentario:
Comentario:
Comentario:
Comentario:

Abrir Pinza

Comentario:

*kkkkkkkkkkk

SITUACION POSICIONES
Posicién 1: sobre pieza lejana
Posicién 2: en pieza lejana
Posicion 3: delante fresadora
Posicion 4: sobre fresadora

CRCICIOS

PIEZA_EN_FRESA

COGER_PIEZA

Posicion 5:
Posicion 6:
Posicion 7:

*hkkkkkkkkkkk

en fresadora
sobre dejar pieza
en dejar pieza

*hkkkkkkkkkkkkhkkkkkhkhkhkkkkkkhkkhkkhkkkkkkkk

Llama Subrutina FRESADO

END
Timbre

FRESADO

Comentario: ******
Poner Subrutina FRESADO

Ir a la Posicion 3 velocid. 9
Llama Subrutina COGER_PIEZA
Llama Subrutina
PIEZA _EN_FRESA
Llama Subrutina DEJAR_PIEZA
Retornar desde Subrutina

53
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*hkkkkkkkkkkk

Comentario:
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

*hkkkkkhkkhkkhkk

Comentario:
Poner Subrutina COGER_PIEZA
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

DEJAR_PIEZA

*kkkkkkkkkkk

Comentario:
Poner Subrutina DEJAR_PIEZA
Ir a la Posicion 6 velocid. 9

Ir ala Posicion 7 velocid. 5
Abrir Pinza

Ir a la Posicion 6 velocid. 9
Retornar desde Subrutina

Jon Legarreta / Raquel Martinez
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JERCICIOS

EJERCICIO 9

Arrancar la cinta para mover la pieza roja cerca del robot. El robot coge la pieza y la
deja en la balda superior.

P,

Ir Posicion Vel | Mueve el robot a una Posicion

Cerrar Pinza Cierra la Pinza

Abrir Pinza Abre la Pinza
Parar eje Para la cinta
SIMULADOR

Iniciar cinta Arranca la cinta

EBAus 3

PROCESOCELULA
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EJERCICIO 9

JERCICIOS

Arrancar cinta

v

Esperar 6.5 seg

v

Para cinta

95

Abrir pinza

Ir pasician

Fin

Abrir Pinza

Abrir Pinza

End

Iniciar Cinta eje 7 a velocid. 5 en direccion Menos
Espere 20 (10cent. de segundo)
Parar Cinta eje 7
Ir a la Posicion 1 velocid. 9
Ir a la Posicion 2 velocid. 5
Cerrar Pinza

Ir a la Posicion 1Rapido
Ir a la Posicion 3Rapido
Ir a la Posicion 4 velocid. 5

Ir a la Posicion 1velocid. 5

O se puede ir a posicion mediante los periféricos. Pero se
mueven todos los periféricos. Poner eje a cero.

Ensenar Posiciones {Simple)

Mumero de

Incluido Ejes

|5 | | Roboat

E =pandir

v Perifericoz

i Aheoluta

" Relativa a:

s

f* “elocid,
" Diracion

F
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