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Descripcidon general de este manual

Descripcion general de este manual

Acerca de este manual
Este manual contiene instrucciones para el manejo diario de los sistemas de robot
basados en el controlador IRC5 y dotados de un FlexPendant.

o

Es responsabilidad del integrador proporcionar guias de usuario y de seguridad
para el sistema de robots.

Utilizacion
Este manual debe utilizarse durante el manejo.

Algunas acciones mas avanzadas o que no se usan en el manejo diario, se
describen en Operating manual - IRC5 Integrator's guide.

ﬂ Nota

Antes de realizar cualquier trabajo en o con el robot, debe leerse la informacion
de seguridad que figura en el manual del producto para el controlador y el
manipulador.

¢A quién va destinado este manual?
Este manual esta dirigido a:

« Operadores

« Técnicos de producto

« Técnicos de servicio

» Programadores de robots

Requisitos previos
El lector debera:

+ Estar familiarizado con los conceptos descritos en Manual del
operador - Procedimientos iniciales - IRC5 y RobotStudio.

« Contar con formacidn especifica en el uso de robots.

Referencias

Manual del producto - IRC5 3HAC047136-005
(IRC5 con ordenador principal DSQC1000 o posterior)
Manual del producto - IRC5 Panel Mounted Controller 3HAC047137-005
(IRC5 con ordenador principal DSQC1000 o posterior)
Manual del producto - IRC5 Compact 3HAC047138-005

(IRC5 con ordenador principal DSQC1000 o posterior)
Manual del operador - Procedimientos iniciales - IRC5 y RobotStudio| 3HAC027097-005
Manual del operador - RobotStudio 3HAC032104-005

Continua en la pagina siguiente
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Descripcion general de este manual

Continuacion
Manual del operador - Service Information System 3HAC050944-005
Manual del operador - Solucion de problemas de IRC5 3HAC020738-005
Operating manual - IRC5 Integrator's guide 3HAC050940--001
Manual del operador - IRC5 con T10 3HAC050943-005
Manual del operador - Calibration Pendulum 3HAC16578-5
Manual de referencia técnica - Parametros del sistema 3HAC050948-005
Manual de referencia técnica - RAPID Overview 3HAC050947-005
Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de |3HAC050917-005
datos de RAPID
Technical reference manual - RAPID kernel 3HAC050946--001
Application manual - Additional axes and stand alone controller 3HAC051016--001
Application manual - Controller software IRC5 3HAC050798--001
Manual de aplicaciones - MultiMove 3HAC050961-005
T
Las referencias enumeradas para los documentos referidos al software son
validas para RobotWare 6. Existen documentos equivalentes para RobotWare
5.
Revisiones
Revision Descripcion
- Publicado con RobotWare 6.0.
A Publicado con RobotWare 6.02.

» Anadida informacion acerca de la limitacion de tiempo en la seccion
Cambio al modo manual a maxima velocidad en la pagina 259.

« Anadida informacion acerca de Control de diagrama de carga en la
seccion Loadldentify, rutina de servicio de identificacion de cargas en
la pagina 216.

» Actualizada la seccion Ajustes del controlador en la pdgina 98.

B Publicado con RobotWare 6.03.

» Actualizada la seccidn Paso a paso en la pagina 70.

» Actualizada la seccion Figura del panel de control en la pagina 51.

» Actualizada la seccion Informacion del sistema en la pagina 54.

« Anadida una nota de aviso acerca de los datos de carga a las seccio-
nes Antes de empezar a programar en la pagina 133, Herramientas en
la pdgina 163, Cargas utiles en la pagina 191y Rutinas de servicio en la
pagina 208.

C Publicado con RobotWare 6.04.

« Actualizada la seccion Menu Configuracion rapida, Incremento en la
pagina 68.

« Actualizada la seccion Restauracion del sistema en la pdgina 289.

« Actualizada la seccidn Loadldentify, rutina de servicio de identificacion
de cargas en la pagina 216.

Continua en la pagina siguiente
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Descripcidon general de este manual

Continuacion

Revision Descripcion
D Publicado con RobotWare 6.05.
- Anadida la nueva seccién Administracion de la visualizacion del
nombre de controlador y sistema en la pagina 94.
« Anadida la nueva seccion Rutina de servicio de comprobacion de
frenos en la pdgina 227.
» Actualizada la seccion Definicion de una vista que se mostrara durante
el cambio o inicio del modo de funcionamiento en la pagina 86.
» Actualizadas las descripciones de los paros.
- Retirada la informacién acerca de la limitacion de tiempo en la secciéon
Cambio al modo manual a maxima velocidad en la pagina 259.
E Publicado con RobotWare 6.06.
» Actualizada la seccion Rutina de servicio de comprobacion de frenos
en la pagina 227.
» Actualizada la seccion Copia de seguridad y restauracion en la pagi-
na 285.
» Actualizada la seccion Ejemplo de ejecucion hacia atras en la pagi-
na 206.
» Actualizada la seccion Ajustes del controlador en la pagina 98.
F Publicado con RobotWare 6.07.
» La seccion de seguridad ha sido reestructurada.
« Sehaactualizado laimagen de fondo de la pantalla inicial de FlexPen-
dant.
» Se ha actualizado la seccidn ¢ En qué situaciones es posible hacer
una copia de seguridad? en la pagina 287
» Se ha actualizado la seccion Loadldentify para robots de 4 ejes en la
pdgina 225
» Actualizada la seccién Simulacion y cambio de valores de sefiales en
la pagina 274.
G Publicado con RobotWare 6.08.
- Actualizada la seccion Ajustes del controlador en la pagina 98.
- Actualizada la seccién Edicion de la configuracion de supervision de
movimientos en la pagina 244.
+ Actualizada la seccion Cambio de teclas programables en la pagina 102.
« Anadida informacion y ejemplo de cddigo a la seccién Comprobacion
de frenos para sistemas MultiMove en la pdgina 229.
H Publicado con RobotWare 6.10.
« Actualizada la informacion relativa a los datos de la herramienta,
consulte Edicion de los datos de la herramienta en la pagina 175.
J Publicado con RobotWare 6.10.01.
« Lainformacion relacionada con datos generales del SIS y unidades
mecanicas se actualiza en la seccion Informacion del sistema en la
pdgina 54.
K Publicado con RobotWare 6.11.
« Lainformacidn referente a la seguridad se traslada a los manuales
del producto para el controlador y el manipulador.
« Actualizada la Informacion sobre la puesta en cola de las copias de
seguridad.
- Anadida la seccion Axis Calibration rutina de servicio en la pagina 213.
L Publicado con RobotWare 6.12.
- Anadida la seccion Rutina de servicio de optimizacion de la mufieca
en la pagina 235.
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Documentacion del producto

Documentacidén del producto

Categorias de documentacion de usuario de ABB Robotics
La documentacion de usuario de ABB Robotics esta dividida en varias categorias.
Esta lista se basa en el tipo de informacién contenida en los documentos,
independientemente de si los productos son estandar u opcionales.

Q Recomendacion

Todos los documentos pueden encontrarse a través de myABB Business Portal,
www.abb.com/myABB.

Manuales de productos

Los manipuladores, los controladores, el DressPack/SpotPack y la mayoria de
demas equipos se entregan con un Manual del producto que por lo general
contiene:

Informacion de seguridad

Instalacion y puesta en servicio (descripciones de la instalacidon mecanica
o las conexiones eléctricas).

Mantenimiento (descripciones de todos los procedimientos de mantenimiento
preventivo necesarios, incluidos sus intervalos y la vida util esperada de los
componentes).

Reparaciones (descripciones de todos los procedimientos de reparacion
recomendados, incluidos los repuestos)

Calibracion.
Retirada del servicio.

Informacion de referencia (normas de seguridad, conversiones de unidades,
uniones con tornillos, listas de herramientas).

Lista de piezas de repuesto con la imagen correspondiente (o referencias a
otras listas de piezas de repuesto).

Referencias a diagramas de circuitos.

Manuales de referencia técnica
Los manuales de consulta técnica contienen informacion de referencia para
productos de robética, como la lubricacidn, el leguaje RAPID y los parametros del
sistema.

Manuales de aplicaciones

Las aplicaciones especificas (por ejemplo opciones de software o hardware) se
describen en Manuales de aplicaciones. Cada manual de aplicaciones puede
describir una o varias aplicaciones.

Generalmente, un manual de aplicaciones contiene informacién sobre:

Finalidad de la aplicacidn (para qué sirve y en qué situaciones resulta util)

Continua en la pagina siguiente
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Documentacion del producto

Continuacion

- Contenido (por ejemplo cables, tarjetas de E/S, instrucciones de RAPID,
parametros del sistema, software).

+ Forma de instalar el hardware incluido o necesario.
« Forma de uso de la aplicacion.
» Ejemplos sobre como usar la aplicacion.

Manuales del operador
Los manuales del operador describen el manejo de los productos desde un punto
de vista practico. Estos manuales estan orientados a las personas que van a tener
contacto directo con el producto, es decir, a operadores de células de produccion,
programadores y técnicos de resolucion de problemas.
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1 Bienvenido al IRC5

1.1 Acerca de esta seccion

1 Bienvenido al IRC5

1.1 Acerca de esta seccion

Descripcion general
Esta seccion presenta una descripcion general del FlexPendant, el controlador

IRC5 y RobotStudio.

Un robot IRC5 se compone de un controlador de robot, el FlexPendant, RobotStudio
y uno o varios manipuladores u otras unidades mecanicas.

Este manual describe un robot sin opciones, no un sistema de robot. Sin embargo,
en distintos puntos, este manual ofrece una descripcidn general de como se usan
o aplican las opciones. La mayoria de las opciones estan descritas en sus manuales
de aplicaciones respectivos.
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1.2 El controlador IRC5

Controlador IRC5
El controlador IRC5 contiene todas las funciones necesarias para mover y controlar
el robot.

El controlador IRC5 estandar se compone de un Single Cabinet. El controlador
también esta disponible en una version compacta, IRC5 Compact, y puede estar
integrado en un armario externo, Panel Mounted Controller.

Cuando se hace funcionar mas de un robot con un solo controlador (opcion
MultiMove), es necesario afhadir un drive module adicional para cada robot
adicional. Sin embargo, se usa un solo control module.

Informacidn relacionada
Manual del producto - IRC5, IRC5 de disefio M2004.

Manual del producto - IRC5, IRC5 de disefio 14.

Manual del producto - IRC5 Panel Mounted Controller, IRC5 de disefio M2004.
Manual del producto - IRC5 Panel Mounted Controller, IRC5 de disefio 14.
Manual del producto - IRC5 Compact, IRC5 de disefio M2004.

Manual del producto - IRC5 Compact, IRC5 de disefio 14.

Manual de aplicaciones - MultiMove.
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1.3 EIl FlexPendant

Introduccioén al FlexPendant
El FlexPendant es una unidad de operador de mano que se usa para realizar
muchas de las tareas implicadas en el manejo de un sistema de robot: ejecutar
programas, mover el manipulador, modificar programas del robot, etc.
El FlexPendant ha sido disefiado para un funcionamiento continuo en entornos

industriales agresivos. Su pantalla tactil se limpia facilmente y es resistente al
agua, el aceite y las salpicaduras de soldadura accidentales.

El FlexPendant se compone tanto de hardware como de software y es un ordenador
completo por si solo. Se conecta al controlador de robot mediante un cable y un

conector integrados.

La opcion de pulsador de hot plug hace posible la desconexion del FlexPendant

en el modo automatico y seguir trabajando sin él.

H Nota

Si se utilizan guantes de proteccidn, estos deben ser compatibles con las
pantallas tactiles cuando se utilice el FlexPendant.

Continua en la pagina siguiente
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1.3 El FlexPendant
Continuacion

Componentes principales
A continuacion se enumeran las partes principales del FlexPendant.

G
xx1400001636
A Conector
B Pantalla tactil
C Boton de paro de emergencia
D Joystick
E Puerto USB
F
G Puntero
H

Pulsador de restablecimiento

Joystick
Utilice el joystick para mover el manipulador. Esto se conoce como un
desplazamiento manual del robot. Existen distintos ajustes que influyen en cémo
el joystick movera el manipulador.

Continua en la pagina siguiente
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1.3 El FlexPendant
Continuacion

Pulsador de restablecimiento
Si el FlexPendant se congela durante su funcionamiento, pulse el boton de
restablecimiento para reiniciarlo.

El pulsador de restablecimiento permite restablecer el FlexPendant, pero no el
sistema que funciona dentro del controlador.

Puerto USB
Conecte una memoria USB al puerto USB para leer o guardar archivos. La memoria
USB se muestra como la unidad /USB:Extraible en las ventanas de didlogo y en
FlexPendant Explorer.
ﬂ Nota
Cierre la tapa protectora del puerto USB mientras no lo use.
Puntero

El puntero incluido con el FlexPendant esta situado en la parte posterior. Tire de
la pequefia asa para liberar el puntero.

Utilice el puntero para tocar la pantalla tactil mientras utiliza el FlexPendant. No
utilice ningun destornillador ni ningun otro objeto punzante o cortante.

Botones de hardware
El FlexPendant cuenta con botones fisicos dedicados. Puede asignar sus propias
funciones a cuatro de los botones.

xx0900000023

A-D Teclas programables 1-4. La forma de definir sus funciones respectivas se de-
talla en la seccion Teclas programables,.

E Seleccionar una unidad mecanica.

F Activar o desactivar el modo de movimiento, reorientacion o lineal.

G Activar/desactivar el modo de movimiento, ejes 1-3 o ejes 4-6.

H Activar/desactivar incrementos.

J Boton RETROCEDER un paso. Ejecuta una instruccion hacia atras al presionar
el boton.

K Boton INICIAR. Inicia la ejecucion del programa.

Continua en la pagina siguiente
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1.3 El FlexPendant
Continuacion

L Botén AVANZAR un paso. Ejecuta una instruccion hacia delante al presionar
el boton.
M Boton DETENER. Detiene la ejecuciéon del programa.

@ {CUIDADO!

La persona que utilice el dispositivo de habilitacién de tres posiciones es
responsable de respetar el espacio protegido frente a peligros derivados del

movimiento del robot y cualquier otro peligro controlado por el robot.

El dispositivo de habilitacion de tres posiciones es un pulsador de presion
constante, accionado manualmente. Cuando se encuentra en la posicion central
permite funciones potencialmente peligrosas.

Cuando se mantenga en la posicion central continuamente, el dispositivo de
habilitacién de tres posiciones permitira el movimiento del robot y cualquier peligro
controlado por el robot. La liberacion de o la compresidon mas alla de la posicion
central interrumpira el peligro; por ejemplo, el movimiento del robot.

@ iCUIDADO!

Para garantizar una utilizacion segura del dispositivo de habilitacion de tres
posiciones, es necesario implementar lo siguiente:
- El dispositivo de habilitacion de tres posiciones no debe estar inhabilitado
en ningun caso.
- Si existe la necesidad de acceder al espacio protegido, la persona que
acceda debe llevar consigo el dispositivo de habilitacién de tres posiciones
en todo momento. De esta manera se aplica un punto unico de control.

Continua en la pagina siguiente
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1.3 El FlexPendant
Continuacion

Como sostener el FlexPendant
El FlexPendant se utiliza habitualmente sostenido con una mano. Las personas
diestras utilizan la mano izquierda para sostener el dispositivo mientras la otra
mano realiza las operaciones en la pantalla tactil. Sin embargo, las personas zurdas
pueden girar facilmente la pantalla 180 grados y usar su mano derecha para
sostener el dispositivo.

en0400000913

Continua en la pagina siguiente
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1.3 El FlexPendant
Continuacion

Elementos de la pantalla tactil

La figura muestra elementos importantes de la pantalla tactil del FlexPendant.

=V

AL B
M

xx1400001446

EJQ Manual Motores ON ¥ @
MySystem (IN-L-GISBT14178) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

. l. Power and productivity

'l. for a better world™

Menu principal

Ventana de operador

Barra de estado

Boton Cerrar

Barra de tareas

Mmoo 0| W >

Menu de configuracion rapida

Menu principal

En el menu principal se pueden seleccionar los elementos siguientes:

Ven

Cali
Pan

HotEdit
Entradas y salidas
Movimiento

tana de produccion

Editor de programas
Datos de programa
Copia de seguridad y restauracion

bracion
el de control

Registro de eventos

Continua en la pagina siguiente
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1.3 El FlexPendant
Continuacion

» FlexPendant Explorer
 Informacion del sistema
+ Etc.
Se describe con mas detalle en la seccién El Main menu en la pagina 36.

Ventana de operador
La ventana de operador muestra mensajes de los programas del robot. Suelen
aparecer cuando el programa requiere algun tipo de respuesta del operador para
poder continuar. Se describe en la seccidén Ventana de operador en la pagina 58.

Barra de estado
La barra de estado muestra informacion importante acerca del estado del sistema,
como por ejemplo el modo de funcionamiento, Motors ON/OFF, el estado del
programa, etc. Se describe en la seccidn Barra de estado en la pagina 59.

Botén Cerrar
Al tocar el botdn Cerrar se cierra la vista o aplicacion que esté activa actualmente.

Barra de tareas
Desde el menu principal se pueden abrir varias vistas, pero solo se puede trabajar
con una por vez. La barra de tareas muestra todas las vistas abiertas y se utiliza
para cambiar entre ellas.

Menu de configuracién rapida
El menu de configuracidn rapida contiene valores sobre el movimiento y la
ejecucion de programas. Se describe en la seccion Menu de configuracion rapida
en la pdgina 60.

Manual del operador - IRC5 con FlexPendant 23
3HAC050941-005 Revision: L
© Copyright 2021 ABB. Reservados todos los derechos.



1 Bienvenido al IRC5

1.4 EIT10

1.4 EIT10

Introduccion

El T10 es un dispositivo de movimiento utilizado para mover manipuladores y
unidades mecanicas de una manera intuitiva, apuntando el dispositivo en la
direccion del movimiento.

Cuando se utiliza un FlexPendant para el movimiento, se selecciona un sistema
de coordenadas predefinido, por ejemplo las coordenadas mundo o las
coordenadas de la herramienta, y el manipulador se mueve en la direccion deseada
a lo largo del sistema de coordenadas seleccionado.

El uso del T10 para el movimiento es bastante parecido, si bien en lugar de
seleccionar un sistema de coordenadas, la direccion se muestra en el espacio con
el propio dispositivo. Por ejemplo, para un movimiento vertical, el T10 se sostiene
verticalmente; cuando el movimiento es horizontal, el T10 se sostiene
horizontalmente, etc. Esto se consigue gracias a la unidad de medicion inercial
incorporada, que consta de aceleréometros y giroscopios que miden el movimiento
del dispositivo en el espacio.

El joystick se utiliza para ajustar la velocidad del movimiento y la direccién positiva
o negativa. El movimiento hacia adelante o hacia atras del joystick corresponde
directamente al movimiento de manipulador, lo cual constituye el método mas
intuitivo. EI movimiento hacia la izquierda y la derecha del joystick se utiliza para
la reorientacion.

Para obtener mas informacion acerca del T10, consulte Manual del operador - IRC5
con T10.

Requisitos previos

opcion La opcion RobotWare 976-1 T10 Supportes necesaria para ejecutar el
T10con el controlador de robot IRC5.

Continua en la pagina siguiente
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1.4 EIT10
Continuacion

Descripcion general

xx1400002068

A Pantalla
B Joystick
C Boton de paro de emergencia
D
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1.5 RobotStudio Online

Introduccion a RobotStudio Online
RobotStudio Online es un conjunto de aplicaciones de Windows Store concebidas
para su ejecucion en tabletas con Windows 10. Proporciona funcionalidad para
la puesta en servicio de sistemas de robot desde el area de produccion.

ﬂ Nota

Una parte de la funcionalidad requiere el uso de un dispositivo de seguridad,
por ejemplo el dispositivo de movimiento T10 o el dispositivo de seguridad de
tres posiciones JSHD4. Para obtener mas informacion acerca del T10, consulte
Manual del operador - IRC5 con T10.

Puede ejecutar estas apps en una tableta que se comunica inalambricamente con
el controlador de robot. Para permitir cierta funcionalidad, por ejemplo la activacion
de modo manual y la activacion de la alimentacion a los motores de la unidad
mecanica, necesita un dispositivo de seguridad conectado al robot con el mismo
conector que por otro lado se utiliza para conectar el FlexPendant.

Windows Store de Microsoft ofrece las siguientes aplicaciones de RobotStudio
Online:

ﬂ Nota

Debe tener Windows 8.1para poder ejecutar estas apps.

RobotStudio Online Apps Descripcion

Administrar es una herramienta que permite
gestionar los controladores IRC5 de una red.

xx1400002047

Calibrar es una herramienta para calibrar y
establecer las bases de coordenadas en los
controladores IRCS5.

Calibrate

tStudio Online

xx1400002049

Continua en la pagina siguiente
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1.5 RobotStudio Online
Continuacion

RobotStudio Online Apps

Descripcion

xx1400002048

Jog es una herramienta para el posiciona-
miento manual (movimiento o movimiento
por pasos) con los controladores IRC5.

xx1400002050

= Tune

Ajustar es una herramienta para la edicion
de programas de RAPID de los controladores
IRC5 desde el area de produccién.

xx1400002511

£ op

Studio Online

Operador es una herramienta utilizada en la
produccidn para ver el cédigo de los progra-
mas.

xx1500000832

YuMi

RobotStudio Online

YuMi es una herramienta para programar el
robot YuMi, IRB 14000 de ABB.

Ayuda a los usuarios a lograr una introduc-
cioén rapida a la programacion del robot me-
diante asistentes y programacion grafica.

Manual del operador - IRC5 con FlexPendant
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1.6 RobotStudio

1.6 RobotStudio

Descripcion general de RobotStudio

RobotStudio es una herramienta de ingenieria para configurar y programar robots
ABB, tanto robots reales en el centro de produccién como robots virtuales en un
PC. Para conseguir programacion real fuera de linea, RobotStudio utiliza ABB
VirtualRobot™ Technology.

RobotStudio ha adoptado la interfaz de usuario Microsoft Office Fluent. La interfaz
de usuario Office Fluent también se utiliza en Microsoft Office. Al igual que en
Office, las caracteristicas de RobotStudio se disefiaron de una forma orientada al
flujo de trabajo.

El uso de complementos permite ampliar y personalizar RobotStudio para adaptarlo
a sus necesidades especificas. Los complementos se desarrollan utilizando el
SDK de RobotStudio. Con el SDK, también se pueden desarrollar SmartComponents
personalizados que superan la funcionalidad proporcionada por los componentes
basicos de RobotStudio.

Para obtener mas informacioén, consulte Manual del operador - RobotStudio.

RobotStudio para controladores reales

RobotStudio permite, por ejemplo, las siguientes operaciones cuando esta
conectado a un controlador real.

« Instalacion y modificacion de sistemas RobotWare en controladores mediante
el uso del Administrador de instalacion.

« Programacion y edicidn basadas en textos, con el Editor de RAPID.
« Administrador de archivos para el controlador.

« Administracion del User Authorization System.

« Configuracion de parametros del sistema.
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1.7 Cuando debe utilizar dispositivos de movimiento diferentes

Descripcion general
Para el uso y la gestion del robot, puede utilizar cualquiera de los siguientes:

« FlexPendant: Optimizado para manejar los movimientos del robot y el
funcionamiento normal

» RobotStudio: Optimizado para la configuracidn, la programacion y demas
tareas no relacionadas con el uso diario.

+ T10: Destinado a mover los robots de una manera intuitiva seleccionando
direcciones deseadas de movimiento.

« RobotStudio Online Apps: Optimizadas para mover, administrar y trabajar
con las bases de coordenadas, los métodos de calibracién y los programas
de RAPID disponibles en el controlador del robot.

Puesta en marcha, reinicio y apagado del controlador

Para... Utilice...

Poner en marcha el controla- | El interruptor de alimentacién del panel delantero del con-

dor trolador.

Reinicio del controlador El FlexPendant, RobotStudio, RobotStudio Online Apps o
el interruptor de alimentacion del panel frontal del controla-
dor.

Apagar el controlador El interruptor de alimentacion del panel frontal del controla-
dor, o en el FlexPendant, toque Reiniciar y a continuacion
Avanzada.

Apagar el ordenador principal |El FlexPendant.

Ejecucion y control de programas de robot

Para... Utilice...

Mover un robot El FlexPendant o T10 .

Poner en marcha o parar un |El FlexPendant, RobotStudio o RobotStudio Online Apps.
programa de robot

Iniciar y detener tareas en se- | El FlexPendant, RobotStudio o RobotStudio Online Apps.
gundo plano

Comunicacion con el controlador

Para... Utilice...

Confirmar eventos El FlexPendant o RobotStudio Online Apps.

Ver y guardar los registros de eventos del RobotStudio, FlexPendant o RobotStudio
controlador Online Apps.

Hacer copias de seguridad del software del |RobotStudio, FlexPendant o RobotStudio
controlador y guardarlas en archivos en el PC|Online Apps.
o un servidor

Hacer una copia de seguridad del software |El FlexPendant o RobotStudio Online Apps.
del controlador en archivos almacenados en
el controlador

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Para... Utilice...
Transferir archivos entre el controlador y las |RobotStudio, FlexPendant o RobotStudio
unidades de red Online Apps.

Programacion de robots

Para...

Utilice...

Crear o editar programas de
robot de una forma flexible.
Este método resulta adecuado
para programas complejos
con muchos elementos l6gi-
cos, senales de E/S o instruc-
ciones de accidn

RobotStudio para crear la estructura del programa y la mayor
parte del cédigo fuente y el FlexPendant para almacenar
las posiciones del robot y hacer ajustes finales en el progra-
ma.

Durante la programacién, RobotStudio proporciona las
ventajas siguientes:

Un editor de texto optimizado para el cédigo de RA-
PID, con creacién automatica de texto e informacion
emergente sobre instrucciones y parametros.

Comprobacién de programas con identificacion de
errores.

Acceso directo a la edicion de la configuracion y las
E/S.

Crear o editar un programa de
robot con informacion de
ayuda disponible. Este méto-
do resulta adecuado con los
programas compuestos princi-
palmente de instrucciones de
movimiento

El FlexPendant.

Durante la programacion, el FlexPendant proporciona las
ventajas siguientes:
Listas de seleccion de instrucciones

Comprobacion y depuracién de programas mientras
se escribe

Posibilidad de crear posiciones de robot durante la
programacion

Anadir o editar posiciones de
robot

El FlexPendant o T10 con una combinacion de RobotStudio
Online Apps adecuadas.

Modificar posiciones de robot

El FlexPendant o T10 con una combinaciéon de RobotStudio
Online Apps adecuadas.

Configuracion de parametros de sistema del robot

Para... Utilice...

Editar los parametros de sistema del sistema | RobotStudio, FlexPendant o RobotStudio

que se esta ejecutando Online Apps.

Guardar los parametros de sistema del robot | RobotStudio, FlexPendant o RobotStudio

en archivos de configuracion Online Apps.

Cargar parametros de sistema desde archivos | RobotStudio, FlexPendant o RobotStudio

de configuracién en el sistema en uso Online Apps.

Carga de datos de calibracion RobotStudio, FlexPendant o RobotStudio
Online Apps.

Creacion, modificacion e instalacion de sistemas

Para...

Utilice...

Crear o modificar un sistema

RobotStudio, junto con RobotWare y una clave de
RobotWare valida para los sistemas basados en Ro-
botWare 5.

RobotStudio, junto con RobotWare y un archivo de li-
cencia para los sistemas basados en RobotWare 6.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Para...

Utilice...

dor

Instalar un sistema en un controla- | RobotStudio

Instalar un sistema en un controla- | El FlexPendant.
dor desde una memoria USB

Calibracion

Para...

Utilice...

etc.

Calibrar la base de coordenadas de la base,

Apps.

El FlexPendant o las RobotStudio Online

Calibrar herramientas, objetos de trabajo, etc.

Apps.

El FlexPendant o las RobotStudio Online

Informacion relacionada

En la tabla siguiente se especifica qué manuales debe leer al realizar las distintas

tareas relacionadas con:

Uso recomendado...

Para obtener mas detalles, consulte
el manual...

Referencia del docu-
mento

FlexPendant

Manual del operador - IRC5 con
FlexPendant

3HAC050941-005

RobotStudio

Manual del operador - RobotStudio

3HAC032104-005

T10

Manual del operador - IRC5 con T10

3HAC050943-005
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3HACO050941-005 Revision: L

© Copyright 2021 ABB. Reservados todos los derechos.

31



1 Bienvenido al IRC5

1.8 Botones y puertos del controlador

1.8 Botones y puertos del controlador

Botones y puertos del controlador
A continuacion se enumeran los botones y puertos de un controlador IRC5. Algunos
botones y puertos son opcionales y quiza no estén disponibles en su controlador.
Los botones y puertos tienen el mismo aspecto, pero su colocacion puede variar
en funcién del modelo de controlador (IRC5 Standard, IRC5 Compact o IRC5 Panel
Mounted Controller) y si existe un panel de control externo.

A

B
..M\'
)
z e
e
a i

xx0600002782

Interruptor principal

Paro de emergencia
Motores ON

Selector de modo

LEDs de la cadena de seguridad (opcion)

Puerto de servicio para PC (opcion)

Contador de tiempo de funcionamiento (opcion)

Toma de servicio 115/230 V, 200 W (opcidn)

Hot plug botdén (opcidn)

FlIX|«T6M OO T >

Conector para FlexPendant o T10

Informacion relacionada
Manual del producto - IRC5, IRC5 de disefio 14.

Continua en la pagina siguiente
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1.8 Botones y puertos del controlador
Continuacion

Manual del producto - IRC5 Panel Mounted Controller, IRC5 de disefio 14.
Manual del producto - IRC5 Compact, IRC5 de diseino 14.
Manual del operador - Solucion de problemas de IRC5.
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.1 Acerca de este capitulo

2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.1 Acerca de este capitulo

Introduccién a este capitulo
Este capitulo le ayudara a trabajar eficientemente con el FlexPendant. Aqui se
describen los elementos de navegacion importantes que aparecen en Elementos
de la pantalla tactil en la pdgina 22.

Todas las vistas del Main menu, el elemento principal de la navegacion, se explican
en la descripcién general incluyendo referencias con mas informacién sobre el
uso de sus funciones.

Ademas, este capitulo proporciona informacion acerca de procedimientos basicos,
como por ejemplo el uso del teclado en pantalla para introducir texto o0 numeros,
la forma de desplazarse y ampliar o reducir la imagen grafica de la pantalla tactil
y como usar la funcién de filtrado. También se describe la forma de iniciar y cerrar
una sesion.

Manejo y solucion de problemas de FlexPendant
En el manual de producto del controlador de robot se describe la forma de manejar
y limpiar el FlexPendant.
La solucion de problemas de FlexPendant se describe en Manual del
operador - Solucién de problemas de IRC5.

Opciones de hardware y software
Recuerde que este manual sélo trata las vistas de un sistema RobotWare basico.
Las aplicaciones de proceso como la soldadura por arco, dispensacion o plasticos
se inician desde el menu principal pero no se describen en este manual. Todas
las opciones se detallan en los manuales correspondientes a cada aplicacion.
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.1 HotEdit menu

2.2 El Main menu

2.2.1 HotEdit menu

HotEdit
HotEdit se usa para ajust

ar las posiciones programadas. Puede hacerse en todos

los modos de funcionamiento, e incluso mientras el programa se esta ejecutando.
Es posible ajustar tanto las coordenadas como la orientacion.

HotEdit s6lo puede usarse con las posiciones con nombre del tipo robtarget
(consulte las limitaciones siguientes).

El conjunto de funciones

disponibles en HotEdit puede estar restringido por el

sistema User Authorization System, UAS.

Figura de la vista de HotEdit

4 Edicién en marcha para

— @D Manual Motores ON ¥ x
L v ' MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

la tarea T_ROB1

— Objetivos programados
e MainModule

e main

© 120 (tool0)

© 140 (tool0)
© 110 (tool0)

Objetivos seleccionados

p20 0.0
p30 0.0

<< Ajustar objetivos

. .
Archivo Linea de base Aplicar

en0500001542

OB

e

3

&

Funciones disponibles en HotEdit

Objetivos programados

Enumera todas las posiciones con nombre en una vista de ar-
bol. Seleccione una o varias posiciones a ajustar tocando la
flecha. Recuerde que si una posicion determinada es usada
en varios lugares de su programa, cualquier cambio realizado
en el offset afectara a todos los lugares en los que se utiliza.

Objetivos seleccionados

Enumera todas las posiciones seleccionadas y su offset actual.
Para eliminar una posicion de la seleccion, toquela y toque la
papelera.

Continua en la pagina siguiente
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.1 HotEdit menu
Continuacion

Archivo Guarda y carga selecciones de posiciones a ajustar. Si su
sistema utiliza el UAS, es posible que ésta sea la Unica forma
de seleccionar posiciones para HotEdit.

Linea de base Se utiliza para aplicar o rechazar nuevos valores de offset de
lalinea de base, que contiene los valores de posicién conside-
rados actualmente como valores originales. Cuando esté
conforme con su sesion de HotEdit y desee guardar los nuevos
valores de offset como valores de posicion originales, éstos
se aplican a la linea de base. Los valores de linea de base
anteriores para estas posiciones quedan ahora eliminados y
no pueden ser restaurados.

Ajustar objetivos Muestra valores para su ajuste: Sistema de coordenadas,
modo de ajuste e incremento de ajuste. Seleccione sus opcio-
nes y utilice los iconos mas y menos para especificar el ajuste
de los objetivos seleccionados.

Aplicar Toque Aplicar para aplicar los valores establecidos en la vista
Ajustar objetivos. jRecuerde que con esto no cambian los
valores de linea de base de las posiciones!

@ {CUIDADO!

HotEdit offers advanced functionality, which has to be handled carefully. Be
aware that new offset values will be used immediately by a running program
once the Apply button has been tapped.

Antes de comenzar a utilizar la funcionalidad HotEdit, es muy recomendable leer
Ajuste de posiciones con HotEdit en la pdgina 265, donde se detallan las
limitaciones y procedimientos asociados a HotEdit, asi como el concepto de
linea de base.

Informacion relacionada
Consulte la seccion Modificacion y ajuste de posiciones en la pagina 260 para
obtener una descripcidn general acerca de la modificacion de posiciones
programadas.
Para modificar posiciones moviendo el robot hasta la nueva posicién, consulte la
seccion Modificacion de posiciones en el Editor de programas o la ventana de
produccion en la pagina 261.

Para obtener informacion detallada acerca de HotEdit, consulte Ajuste de posiciones
con HotEdit en la pdgina 265.

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.

Manual de referencia técnica - Parametros del sistema, seccion TemaController -
tipoModPos Settings.
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.2 FlexPendant Explorer

2.2.2 FlexPendant Explorer

FlexPendant Explorer
FlexPendant Explorer es un administrador de archivos, similar al Explorador de
Windows, que permite ver el sistema de archivos del controlador. Usted puede
eliminar o trasladar archivos o carpetas, o cambiar su nhombre.

Figura de FlexPendant Explorer
En la figura se muestran los detalles de FlexPendant Explorer.

— @Q Manual Motores ON ¥ X
— (7 | MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

uta:D:/...oompatability/ Create/ Systems/MySystem/HOME/

Tipo 1a6deé
Carpeta

o MyPrograml Carpeta

= MyProgram2 Carpeta

o RS Carpeta

&  linked_m.sys .5ys Archivo

#  user.SYS .SYS Archivo

Lo-——a—0 ©

E)
2
=

en0400001130

Vista sencilla. Toque para ocultar el tipo en la ventana de archivos.

Vista detallada. Toque para mostrar el tipo en la ventana de archivos.

Trayectoria. Muestra las rutas de las carpetas.

Menu. Toque para mostrar las funciones para manejo de archivos.

Nueva carpeta. Toque para crear una nueva carpeta dentro de la carpeta actual.

Subir un nivel. Toque para pasar a la carpeta superior.

O/MMm o o | o>

Actualizar. Toque para actualizar los archivos y carpetas.

38 Manual del operador - IRC5 con FlexPendant
3HAC050941-005 Revision: L
© Copyright 2021 ABB. Reservados todos los derechos.



2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.3 Entradas y salidas, E/S

2.2.3 Entradas y salidas, E/S

Entradas y salidas

Las entradas y salidas, E/S, son sefales utilizadas en el sistema de robot. La
senales se configuran utilizando parametros del sistema.

Figura de la vista Entradas y salidas

Esta figura muestra detalladamente la vista Entradas y salidas.

=v|G&

[
2 Entradas y salidas

Manual
MySystem (RSTEST4)

Motores ON

Detenido (2de 2) ( Alias de E/S

A [a el

Buses de E/S

Unidades de E/S

Mas comunes Filtro active: Selecc
Seleccione una seiial de E/S de la lista. Pred
Nombre Valor Ti

Todas las seiiales
Entradas digitales
Salidas digitales
Entradas analégic.
Salidas analogicas
Entrada de grupos
Salida de grupos
+ Mas comunes

Sefiales seguridad

Seifiales simuladas

- Ver v
- D

en0400000770

Qué es una sefal

Una senal de E/S es la representacion de software logica de:

+ Entradas o salidas que se encuentran en un dispositivo de E/S de red
industrial que esta conectado a una red industrial dentro del sistema de robot
(senal de E/S real).

« Una seial de E/S sin representacién en ningun dispositivo de E/S de red

industrial (sefal de E/S virtual).

Mediante la especificacidon de una sefal de E/S, se crea una representacion légica
de la senal de E/S real o virtual. La configuracion de la sefial de E/S define los

parametros de sistema especificos de la seial de E/S que se usaran para controlar
el comportamiento de la misma.

Manual del operador - IRC5 con FlexPendant
3HAC050941-005 Revision: L

© Copyright 2021 ABB. Reservados todos los derechos.

39



2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.4 Movimiento

2.2.4 Movimiento

Descripcion general

Las funciones de movimiento se encuentran en la ventana Movimiento. Las
opciones mas utilizadas estan también disponibles en el menu de configuracion
rapida.

Menu Movimiento

En la figura se muestran las funciones disponibles en el menu Movimiento:

— Manual Motores ON ;
=V @% MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) X
£ Movimiento
— Toque una propiedad para cambiarla — Posicion
Unidad mecanica: ROB_1... 1: 0.0 ©
Exactitud absoluta: Off 2 0.0 °
3: 0.0 ©
Modo movto.: Ejes 4-6... 4: 0.0 ©
Sist. coordenadas: Base = LA
' ’ 6: 0.0 ©
Herramienta: tool0...
Objeto de trabajo:  wobj0... Formato de posicion...
Canap LU — Direcciones del joystick
Bloqueo joystick: Ninguno...
Incremento: Ninguno...
B 5 4 6
Alinear... Ir a... Activar...
ROB_1
L,
2 romen % 5
en0400000654
Propiedad/boton Funcion

Unidad mecanica

La seleccién de la unidad mecanica activa, se describe en la sec-
cion Seleccion de la unidad mecanica para el movimiento manual
en la pagina 119.

Exactitud absoluta

Absolute Accuracy: Apagado es el valor predeterminado. Si el
robot cuenta con la opcion Absolute Accuracy, se muestra Abso-
lute Accuracy: Encendido.

Modo de movimiento

Seleccionar el modo de movimiento. Se describe en la seccion
Seleccion del modo de movimiento en la pagina 121.

Sistema de coordena-
das

Seleccionar el sistema de coordenadas. Se describe en la seccidn
Seleccion del sistema de coordenadas en la pagina 125.

Herramienta

Seleccionar la herramienta. Se describe en la seccidn Seleccion
de herramienta, objeto de trabajo y carga util en la pagina 122.

Objeto de trabajo

Seleccionar el objeto de trabajo. Se describe en la seccion Selec-
cion de herramienta, objeto de trabajo y carga til en la pdgina 122.

Continua en la pagina siguiente
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.4 Movimiento
Continuacion

Propiedad/botén

Funcion

Carga util

Seleccionar la carga util. Se describe en la seccion Seleccion de
herramienta, objeto de trabajo y carga util en la pagina 122.

Bloqueo de joystick

Seleccionar las direcciones de bloqueo del joystick. Se describe
en la seccion Bloqueo del joystick en direcciones concretas en la
pagina 126.

Incremento Seleccionar los incrementos del movimiento. Se describe en la
seccion Movimiento incremental para posicionamientos exactos
en la pagina 128.

Posicion Muestra la posicion del eje en relacion con el sistema de coorde-

nadas seleccionado, que se describe en la seccién Como leer la
posicion exacta en la pagina 130.

Si los valores de posicion se muestran en rojo, los cuentarrevolu-
ciones deben ser actualizados. Consulte la seccion Actualizacion
de los cuentarrevoluciones en la pdgina 294.

Formato de posicion

Seleccionar el formato de las posiciones. Se describe en la seccion
Cdmo leer la posicion exacta en la pagina 130.

Direcciones del joys-
tick

Muestra las direcciones actuales del joystick, en funcion del valor
de Modo de movimiento. Consulte la seccion Seleccion del modo
de movimiento en la pagina 121.

Alinear Alinear la herramienta actual con un sistema de coordenadas.
Consulte la seccion Alineacion de herramientas en la pagina 132.
Ira Mover el robot a una posicion o un objetivo seleccionados. Con-
sulte la seccion Como mover el robot hasta la posicion programada
en la pagina 271.
Activar Activar una unidad mecanica.
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.5 Ventana de produccion

2.2.5 Ventana de produccion

Descripcion general

La ventana de produccion se utiliza para el cédigo del programa mientras éste
se esta ejecutando.

Figura de la ventana de produccién
En esta seccion se ilustra la ventana de produccion.

— | : ! Manual Motores ON 3
— v ) MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad IDD%! x
&9 ventana de produccion : MyPrograml en T_ROB1
Puntero de programa no disponible
T_ROB1
T_ROB2
Cargar . -
g PP a Main Depurar
programa...
ROB_1
L}
G %5
en0400000955
Cargar progr |Cargar un nuevo programa.
PP a main Mover el puntero de programa a la rutina Main.
Depurar El modo Depurar soélo esta disponible en el modo manual. Para Modificar

posicion, consulte Modificacion de posiciones en el Editor de programas
o la ventana de produccion en la pagina 261. Para Mostrar puntero de
movimientoy Mostrar puntero de programa, consulte Acerca de los
punteros de programa y de movimiento en la pagina 155. Para Editar pro-
grama, consulte Editor de programas en la pagina 45.

H Nota

El icono de modo Paso visual indica que el modo Ejecucion paso a paso
por instrucciones no esta seleccionado. Esto significa que si el modo de
paso es Paso a paso para salir, Paso a paso por procedimientos o Si-
guiente instruccion Move, se muestra el icono de modo Paso visual.
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.6 Datos de programa

2.2.6 Datos de programa

Descripcion general
La vista Datos de programa contiene funciones de visualizacidn y utilizacion de
tipos de datos e instancias. Puede abrir mas de una ventana Datos de programa,
algo que puede resultar util cuando se trabaja con muchas instancias o tipos de
datos.

Figura de la vista Datos de programa
En esta seccidn se ilustra la vista Datos de programa.

— | : | Manual Motores ON ;
— v (Y | MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) X
#4 Datos de programa - Tipos de datos utilizados
Seleccione un tipo de dato de la lista.
Ambito: RAPID/T_ROB1 Camb. ambito
lafdes
clock loaddata num
robtarget tooldata wobjdata
.
Mostrar datos Ver
. R{JB_}-_\
9

en0400000659

Cambiar ambi-| Cambia el ambito de los tipos de datos de la lista. Consulte la seccién Vi-
to sualizacion de los datos de tareas, modulos o rutinas concretos en la pa-
gina 156.

Mostrar datos | Muestra todas las instancias del tipo de dato seleccionado.

Ver Muestra todos los tipos de datos o sdlo los utilizados.

Continua en la pagina siguiente
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.6 Datos de programa
Continuacion

Figura de una instancia de tipo de dato
En esta seccidon se muestra una lista de instancias de un tipo de dato.

— | : ! Manual Motores ON !
e v I MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) X
£ pato del tipo: wobjdata
Filtro activo:
Seleccione el dato que desee editar.
Ambito: RAPID/T_ROB1 ‘ Camb. ambito
Nombre | Valor ‘ Mdodulo ‘ la2de2
wobj0 [FALSE, TRUE,"",[[0... BASE Global
wobj1 [FALSE, TRUE,"",[[0... MainModule Tarea
- . - . Ver ti de
Nuevo... Editar Actualizar pos
datos
ROB_1
i
£ "5
en0500001571
Filtro Filtra las instancias. Consulte Filtrado de datos en la pagina 77.
Nuevo Crea una nueva instancia del tipo de dato seleccionado. Consulte

Creacion de una nueva instancia en la pagina 157.

Editar Edita los valores de la instancia seleccionada. Consulte Edicion de
instancias de dato en la pdgina 159.

Actualizacion Actualiza la lista de instancias.

Ver tipos de datos |Vuelve al menu Datos de programa.
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.7 Editor de programas

2.2.7 Editor de programas

Descripcion general

El Editor de programas es donde se crean o modifican los programas. Puede abrir
mas de una ventana del Editor de programas, lo cual puede resultar util cuando
se tiene instalada la opcién Multitasking.

El botén Editor de programas de la barra de tareas muestra el nombre de la tarea.

Figura del Editor de programas

En esta seccion se ilustra la vista Editor de programas.

— | : | Manual
—_ v MySystem (RSTEST4)

Motores ON ¥ X

) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)
D.EI MyPrograml en T_ROB1/MainModule/ main
Tareas y programas W Modulos v Rutinas v
9 PROC main|() N
Loy MoveL pl0, v1000, z50, tool0; M
11 MoveL p20, v100, zl15, toolO;
12 WaitDI DI1, 1;
13 MoveL p30, v100, zl15, toolO;
14 WaitDI DI2, 1;
15 MoveL p40, v100, zl15, toolO;
16 MoveL pl0, v100, zl15, toolO;
ENDPROC —
17
1: | ENDMODULE
Anadir . 4 Modificar Ocultar
. .o Editar Depurar L .
instruccion posicién declaraciones
ROB_1
L
LR &

en0400001143

Tareas y programas Menu para operaciones con programas. Consulte Manejo de
programas en la pagina 137.

Modulos Enumera todos los médulos. Consulte Manejo de modulos en la
pdgina 140.

Rutinas Enumera todas las rutinas. Consulte Manejo de rutinas en la pa-
gina 143.

Anadir instruccion Abre el menu de instrucciones. Consulte Manejo de instrucciones
en la pagina 148.

Editar Abre el menu Editar. Consulte Manejo de instrucciones en la
pdgina 148.

Continua en la pagina siguiente
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.7 Editor de programas

Continuacion

Depurar Funciones para mover el puntero de programa, rutinas de servi-
cio, etc. Consulte Ejecucion de una rutina de servicio en la pagi-
na 208y Acerca de los punteros de programa y de movimiento en
la pagina 155.
Funciones para buscar rutinas y ver datos del sistema.
« Buscar rutina: Busca todas las rutinas en todos los médu-
los (excepto las rutinas ocultas).

+ Ver datos sistema: Muestra todas las tareas.

Modificar posicion Consulte Modificacion de posiciones en el Editor de programas
o la ventana de produccion en la pagina 261.

Ocultar declaraciones |Oculta las declaraciones para facilitar la lectura del codigo del

programa.

Activacion automatica de la unidad mecanica para el desplazamiento manual de las

Si Multitasking esta instalado con mas de una unidad mecanica y mas de una tarea
de movimiento, el cambio entre las ventanas del Editor de programas para la
seleccion de una unidad mecanica para el movimiento manual no tiene ningun
efecto. Esto significa que cuando se produce el movimiento manual, se movera
la unidad mecanica que se haya utilizado por ultima vez y que no es necesariamente
la utilizada en el Editor de programas activo.

Este valor puede cambiarse con los parametros del sistema del tipo Automatically
Switch Jog Unit del tema Man-machine Communication. Active este valor para
activar automaticamente la unidad mecanica que utilizé en ultimo lugar en un
Editor de programas cuando se cambia a esa ventana. Esto significa que durante
el movimiento manual se mueve la unidad mecanica utilizada en ultimo lugar en
el Editor de programas activo. Recuerde que cuando se cambia entre Editores
de programas en la misma tarea, no hay ningun cambio.

Las unidades mecanicas se activan manualmente para el movimiento manual en
la ventana Movimiento o en el menu Configuracion rapida, consulte Seleccion de
la unidad mecanica para el movimiento manual en la pagina 119.
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.8 Copia de seguridad y restauracion

2.2.8 Copia de seguridad y restauracion

Acerca de las copias de seguridad

El menu Copia de seguridad y restauracion se usa para realizar copias de

seguridad y restaurar el sistema. Consulte la seccidon Copia de seguridad y
restauracion en la pagina 285.

Figura de copia de seguridad y restauracion
Este es el menu Copia de seguridad y restauracion.

— VvV @Q Manual Motores ON ¥ x

7y | MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)
B3 Copia de seguridad y restauracion

Copia seguridad sis. actual... Restaurar sistema...

© .| 328

2

xx0300000440

Copia de seguridad de |Consulte Copia de seguridad del sistema en la pagina 285.
sistema actual

Restaurar sistema

Consulte Restauracion del sistema en la pagina 289.
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2.2.9 Calibracion

2.2.9 Calibracion

Acerca de la calibracion
El menu Calibracidn se utiliza para calibrar las unidades mecanicas del sistema

de robot. La calibracion puede ser realizada con la opcion Calibration Pendulum.
Consulte Manual del operador - Calibration Pendulum.

Figura del menu Calibracion
Esta figura muestra el menu Calibraciéon. Se enumeran todas las unidades

mecanicas y su estado de calibracién aparece en la columna Estado.

— @) Manual Motores ON ; X
I
— v d MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

il calibracion

Para poder usar el sistema, debe calibrar todas las unidades mecanicas.

Seleccione la unidad mecanica que desee calibrar.

Unidad mecanica Estado la2de2

§ ROB_1 Calibrado
§ ROB_2 Calibrado

2 et X
% D

en0400001146

Continua en la pagina siguiente
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.9 Calibracion
Continuacion

Opciones del menu Calibracion
Esta figura muestra las opciones del menu Calibracion después de seleccionar
una unidad mecanica.

— @\D Manual Motores ON ¥ x
e v d MySystem (RSTEST4) Detenide (2 de 2) (Velocidad 100%%)

! Calibracion - ROB_1

E O Actualizar cuentarrevoluciones...

Cuentarrevoluc.

%

Parametros calib.

B

Memoria SMB

|74

Base coord. base

Cerrar

i cvper "B
% D

en0400000771
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2.2.10 Panel de control

2.2.10 Panel de control

Panel de control
El panel de control contiene funciones que permiten personalizar el sistema de
robot y el FlexPendant.

Continua en la pagina siguiente
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.10 Panel de control

Continuacion
Figura del panel de control
— ( : | Manual Motores ON =
L v Y | MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) X
# panel de control
Nombre Comentario 1a10de 10
Apariencia Permite personalizar la pantalla.

Supervision

FlexPendant

& E/s

@ Idioma

% Teclas programab...
Fecha y hora

“An- Diagnéstico

@Q Configuracién

[{5] Pantalla tactil

Param. de supervision y ejecucion de movimientos
Configurar el sistema FlexPendant

Configurar las seiiales de EfS mas comunes
Permite seleccionar el idioma actual.

Permite configurar las teclas programables.

Para establecer la fecha/hora del controlador.
Diagnéstico de sistema

Configurar parametros de sistema

Permite calibrar la pantalla tactil.

en0400000914

ROB_1

Apariencia

Valores para personalizar el brillo de la pantalla. Consulte Ajuste
del brillo y el contraste en la pagina 95.

Supervision

Valores para supervision y ejecucion de movimientos. Consulte
Utilizacion de la supervision de movimientos y la ejecucion sin
movimiento en la pagina 243.

ﬂ Nota

Al cambiar el nivel de deteccion de colisiones, es necesario
cambiar los motores al estado Motors OFF para activar los cam-
bios.

/0

Valores para configurar la lista Sefiales de E/S mas comunes.
Consulte Configuracion de las sefiales de I/O mds comunes en
la pdagina 100.

Idioma

Valores para el idioma actual del controlador del robot. Consulte
Seleccion de otro idioma en la pagina 101.

Teclas programables

Valores para las cuatro teclas programables del FlexPendant.
Consulte Cambio de teclas programables en la pagina 102.

Ajustes del controlador

Los ajustes para configurar la red, le fecha y hora del controlador
del robot y el ID del controlador. Consulte Ajustes del controlador
en la pagina 98.

Pantalla tactil

Valores de recalibracion para la pantalla tactil. Consulte Calibra-
cion de la pantalla tactil en la pagina 104.

FlexPendant

Configuracion de vistas para el cambio de modo de funcionamien-
to y el sistema User Authorization System (UAS). Consulte Defi-
nicion de una vista que se mostrara durante el cambio o inicio
del modo de funcionamiento en la pagina 86.

Configuracion

Configuracion de parametros del sistema.
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.11 Registro de eventos

2.2.11 Registro de eventos

El Registro de eventos
Con frecuencia, los sistemas de robot funcionan sin la intervencion de ninguna
persona. La funcidn de registro es una forma de almacenar informacién acerca de
los eventos que han tenido lugar, como informacion de referencia futura y para
facilitar la solucion de problemas.

El procedimiento para abrir el registro de eventos se describe en Acceso al registro
de eventos en la pagina 281.

Figura del Registro de eventos
La tabla es un breve resumen de todas las acciones que puede realizar con el
registro de eventos.

=] % I |

Registro de eventos - Comiin

Toque un mensaje para abrirlo.

Codigo [ Titulo [ Fecha y hora 129 de 79|
B 10002 Puntero de programa restablecido 2014-08-14 10:16:37
B 10129 Programa detenido 2014-08-14 10:12:05
B 10150 Programa iniciado 2014-08-14 10:12:05
B 10129 Programa detenido 2014-08-14 10:11:51
B 10150 Programa iniciado 2014-08-14 10:11:51
B 10011 Estado de Motores ON 2014-08-14 10:11:43
B3 10010 Estado de Motores OFF 2014-08-14 10:11:42
B 10015 Modo manual seleccionado 2014-08-1 th &
B 10012 Estado de paro protegido 2014—08—1%
fe';:;dmm Eliminar — Actuslizar ver
o Jle ] ¥ &
xx0300000447
Funcion Descripcion
Visualizacién de un mensaje Toque el mensaje. La estructura del mensaje se describe

en Un mensaje de registro de eventos en la pagina 53.

Desplacese por el mensaje o am- | Consulte Desplazamiento y zoom en la pdgina 76.

plielo

Elimine el registro Consulte Eliminacion de entradas del registro en la pa-
gina 282.

Guarde el registro Consulte Guardado de entradas del registro en la pagi-
na 283.

Cierre el registro Consulte Acceso al registro de eventos en la pagina 281.

Continua en la pagina siguiente
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.11 Registro de eventos
Continuacion

Un mensaje de registro de eventos

Cada

entrada del registro de eventos se compone de un mensaje que describe el

evento detalladamente y, con frecuencia, ofrece sugerencias para la resolucion
del problema.

istro de eventos - Mensaje de evento

A

©
®

Mensaje de evento 10002 QE) 2014-08-14 10:16:37

Puntero de programa restablecido

Descripcidn
El puntero de programa de la tarea T_ROB1 se ha restablecido.

Consecuencias

En el momento del inicio, la ejecucidn del programa empezara por la primera
instruccion de la rutina de entrada de la tarea. iIRECUERDE que es posible que el
manipulador se mueva hasta una posicidn inesperada en el momento del inicio!

Causas probables %? \/
accion:
Pt

Es posible gue el operador hava solicitado manualmente esta

®
©

H
Sigu. Anterior U 0K

en0300000454

Numero de evento. Todos los errores aparecen enumerados por su humero.

Titulo del evento. Indica brevemente qué ha ocurrido.

Registro de hora del evento. Especifica exactamente cuando se ha producido
el evento.

Descripcion. Una breve descripcion del evento. Se ha disefiado para ayudarle
a comprender las causas e implicaciones del evento.

Consecuencias. Una breve descripcion de las consecuencias sobre el sistema,
por ejemplo un cambio a otro modo de funcionamiento o un paro de emergencia,
que ha tenido el evento determinado. Se ha disefiado para ayudarle a comprender
las causas e implicaciones del evento.

Causas probables. Una lista de causas probables, enumeradas en orden de
probabilidad.

Acciones recomendadas. Una lista de acciones correctoras recomendadas,
basadas en las "Causas probables” especificadas anteriormente. Pueden ir de
"Sustituya xx..." a "Ejecute el programa de prueba xx...". Es decir, puede contener
acciones tanto para aislar el problema como para corregirlo.

H

Boton Confirmar u OK.

Informacion relacionada acerca de los registros
Los mensajes del registro de eventos y otros detalles acerca del registro de eventos
se describen en Manual del operador - Solucidn de problemas de IRC5.
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.12 Informacion del sistema

2.2.12 Informacion del sistema

Acerca de Informacion del sistema

En Informacion del sistema se muestra informacidn acerca del controlador y el
sistema cargado. Aqui puede encontrar la version de RobotWare y las opciones

en uso actualmente, las claves actuales de los médulos de control y Drive Modules,
las conexiones de red, etc.

Figura de la vista Informacion del sistema

E v @D Manual Motores ON E ¥ x

) MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)
% Informacion de sistema

Modulos de accionamieritg - Opciones
e A RW Drive module 1 key
e DriveModule1 ABB standard manipulator

IRB 140

- Drive System 09 120/ 140/1400/ 260
a DriveModule2 No additional drive

o Opciones adicionales

Actualizar

e
= % D

en0400000968

Propiedades del controlador

Contiene informacion del controlador y la red. Cuando se amplian las Propiedades
del controlador estan visibles los siguientes elementos:

Conexiones de red Propiedades del puerto de servicio y de la red de area local.

Sistemas instalados Lista de sistemas instalados.

Propiedades de sistema

Contiene informacion del sistema que esta en uso actualmente. Al ampliar
Propiedades de sistema, estan visibles los siguientes elementos:

Control Module Nombre y clave del Control Module.

Opciones Opciones de RobotWare e idiomas instalados.

Mddulos de accionamien- | Enumera todos los Drive Module.
to

Méddulo de accionamiento [ Nombre y clave del Drive Module x.
X

Continua en la pagina siguiente
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.12 Informacion del sistema
Continuacion

Opciones

Opciones del Drive Module x, con tipo de robot, etc.

Opciones adicionales

Todas las opciones de RobotWare y opciones de aplicaciones
de proceso.

Dispositivos de hardware

Contiene informacion de todo el hardware conectado. Al ampliar Dispositivos de
hardware, estan visibles los siguientes elementos:

Controlador

Nombre y clave del Control Module.

Sistema de ordenadores

Contiene informacién del ordenador principal.

Sistema de alimentacion

Contiene informacion de la unidad de fuente de alimentacion.

Tarjeta de panel

Proporciona informacion acerca del hardware y el software de
la tarjeta de panel.

Moddulo de accionamiento
X

Contiene informacidn acerca del ordenador de ejes, la unidad
de accionamiento y la tarjeta de contactor.

Unidades mecanicas

Enumera los robots o ejes externos que se conectan al contro-
lador.

Datos generales del SIS

Enumera los datos del sistema de informacion del servicio para
las unidades mecanicas conectadas.

Para obtener mas informacién acerca de los datos del SIS,
consulte Manual del operador - Service Information System.

Recursos de software

Contiene informacion acerca de RAPID. Al ampliar Recursos de software, estan
visibles los siguientes elementos:

Sistema Contiene informacién acerca del tiempo de uso del sistema y
la memoria.
RAPID Software utilizado por el controlador.

Memoria de RAPID

Memoria asignada para los programas RAPID.

Rendimiento de RAPID

Muestra la carga de ejecucion.

Servicios

Presenta informacion sobre servicios adicionales.

Comunicacion

Contiene informacion acerca de Remote Service Embedded.
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.13 Reiniciar

2.2.13 Reiniciar

Reiniciar
Normalmente, no es necesario reiniciar un sistema que esta en funcionamiento.
Toque el menu ABB y a continuacion Reiniciar para reiniciar el sistema.
— ( : | Manual Motores ON E=
e v N MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) X
@ Reiniciar
Toque Arranque en caliente para reiniciar el
controlador con el sistema actual, 'MySystem'.
Esta operacion no puede deshacerse.
Arranque en
Avanzadas... -
caliente
ROB_1
~
- )
en0500001557
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.2.14 Cerrar sesion

2.2.14 Cerrar sesion

El menu Cerrar sesion
En esta seccidn se detalla el menu Cerrar sesion. Encontrara mas informacion
acerca de este menu en Inicio y cierre de sesion en la pagina 82.

La opcion Cerrar sesiodn esta disponible a través del menu ABB.

/7 sistema de autorizacién de usuarios

Sistema de autorizacion de usuarios

Para iniciar como alguien distinto de predet., indique usuario y contraseiia.

Usuario:

Default User w

Contraseiia:

ABC...

Usuario

predeterminado: Iniciar sesion

en0400000947
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2.3 Ventana de operador

2.3 Ventana de operador

Ventana de operador

La ventana de operador muestra mensajes del programa. Con Multitasking
instalado, los mensajes de todas las tareas se muestran en la misma ventana de
operador. Si un mensaje requiere una accion, se mostrara una ventana separada
para la tarea correspondiente.

Para abrir la ventana de operador, toque el icono que aparece a la derecha del
logotipo de ABB en la barra de estado. La figura muestra un ejemplo de ventana
de operador.

— v [E]\D Manual Motores ON E ¥
—

i MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

No mostrar No mostrar

Borrar registros nombre de tarea
Datos ROB_1
[ programa ][é B/ % E\a
en0400000975
Borrar Borra todos los mensajes.
No mostrar registros Borra todos los mensajes.
No mostrar nombre de tarea Oculta los nombres de las tareas
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2.4 Barra de estado

2.4 Barra de estado

Figura de la barra de estado

La barra de estado muestra informacion acerca del estado actual, por ejemplo el
modo de funcionamiento, el sistema y la unidad mecanica activa.

— oa ‘:' anual Hotor\esﬂt :: ) @!
— [y | MySystem (RSTEST: ®)etenido (2 de 2) (velocidad 1 i
en0300000490
A |Ventana de operador
B |Modo de funcionamiento
C |Nombre del sistema (y nombre del controlador)
D |Estado del controlador
E |Estado del programa
F |Unidades mecanicas. La unidad seleccionada (y cualquier unidad coordinada con la
seleccionada) aparece resaltada por un recuadro. Las unidades activas se muestran
con colores, mientras que las desactivadas tienen el color gris.
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2.5.1 Menu de configuracion rapida

2.5 Configuracion rapida

2.5.1 Menu de configuracion rapida

Menu de configuracion rapida

El menu de configuracion rapida ofrece una forma mas rapida de cambiar, entre
otras cosas, las propiedades del movimiento, en lugar de usar la vista Movimiento.

Cada boton del menu muestra el valor de propiedad o ajuste seleccionado
actualmente.

En el modo manual, el botén del menu Configuracion rapida muestra la unidad
mecanica, el modo de movimiento y el tamafo de incremento seleccionados
actualmente.

Figura del menu Configuracion rapida
En esta seccion se describe los botones del menu Configuracidn rapida.

=V

[E]\D Manual Motores ON E!

i MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

en0300000471

TN Y | ——
PRIPEP o :betervorde

A

Unidad mecanica. Consulte Ment Configuracion rapida, Unidad mecanica en
la pagina 62.

Incremento. Consulte Menu Configuracion rapida, Incremento en la pagina 68.

Modo de ejecucidn. Consulte Ment Configuracion rapida, Modo de ejecucion
en la pagina 69.

Modo de ejecucidn paso a paso. Consulte Menu Configuracion rapida, Paso a
paso en la pagina 70.

Velocidad. Consulte Menu Configuracion rapida, Velocidad en la pagina 71.

Continua en la pagina siguiente
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.5.1 Menu de configuracion rapida
Continuacion

F Tareas. Consulte Menu de configuracion rapida, tareas en la pdgina 72.
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2.5.2 Menu Configuracion rapida, Unidad mecanica

2.5.2 Menu Configuracion rapida, Unidad mecanica

Figura del Botén Unidad mecanica

En el menu Configuracion rapida, toque Unidad mecanica y toque una unidad
mecanica para seleccionarla.

=V

@3 Manual Motores ON 5

[ MySystem89 (IN-L-GISBT14178) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

SI®- S
A7 ARCC
77 toolo 77 toold

& wobj0 W wobij0

©

Desactivar
coordinacion

@

<< Mostrar detalles

en0300000539

Boton de menu de unidad mecanica

Unidad mecanica, resaltando la unidad seleccionada. Consulte Seleccion de la
unidad mecanica para el movimiento manual en la pdgina 119.

C Configuracion de modos de movimiento (modo de movimiento de los ejes de 1
a 3 seleccionado actualmente). Los demas ajustes se describen en Figura de
Configuracion de modos de movimiento en la pagina 63.

D Configuracion de herramientas (herramienta 0 seleccionada actualmente). Los

demas ajustes se describen en Figura de Configuracion de herramientas en la
pagina 64.

Configuracién de objetos de trabajo (objeto de trabajo 0 seleccionado actual-
mente). Los demas ajustes se describen en Figura de Configuracion de los ob-
jetos de trabajo en la pagina 65.

Configuracion del sistema de coordenadas (coordenadas mundo seleccionadas
actualmente). Los demas ajustes se describen en Figura de Configuracion de
sistema de coordenadas en la pagina 66.

G Desactivar coordinacion. Los demas ajustes se describen en Desactivacion de
la coordinacion en la pagina 67.
H Mostrar detalles. Los demas ajustes se describen en Figura de Mostrar detalles

en la pagina 67.

H Nota

El menu Unidad mecanica solo esta disponible en el modo manual.

Continua en la pagina siguiente

62

Manual del operador - IRC5 con FlexPendant
3HAC050941-005 Revision: L
© Copyright 2021 ABB. Reservados todos los derechos.



2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.5.2 Menu Configuracion rapida, Unidad mecanica
Continuacion

Figura de Configuracién de modos de movimiento
Para ver o cambiar cualquier funcion de modo de movimiento, toque el botén de
configuracién de modos de movimiento. Esta configuracion también esta
disponible en la ventana de movimientos. Consulte Seleccion del modo de
movimiento en la pdgina 121.

— @:’ Manual Motores ON =
L) v = MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

=B
X
- @

Lineal Reorient.

i

Eijes 1-3

<< Mostrar detalles ‘

ROB_1
&,

en0300000540

Seleccione el valor de modo de movimiento:
- Ejesde1a3
« Ejesde4ab
» Lineal
« Reorientar

Continua en la pagina siguiente
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2.5.2 Menu Configuracion rapida, Unidad mecanica
Continuacion

Figura de Configuracion de herramientas
Para ver o cambiar las herramientas disponibles, toque el botén de configuracion
de herramientas. Esta configuracion también esta disponible en la ventana de
movimientos. Consulte Seleccion de herramienta, objeto de trabajo y carga util en
la pagina 122.

@3 Manual Motores ON B

L) v = MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%%)

: i

22

Seleccionar herr. act. x
tool0

tAE_ErrPos

| tooll

<< Mostrar detalles ‘

ROB_1
<,

en0400000988

Continua en la pagina siguiente
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2.5.2 Menu Configuracion rapida, Unidad mecanica
Continuacion

Figura de Configuracion de los objetos de trabajo
Para ver o cambiar los objetos de trabajo disponibles, toque el botén de
configuracién de objetos de trabajo. Esta configuracién también esta disponible
en la ventana de movimientos. Consulte Seleccion de herramienta, objeto de
trabajo y carga util en la pagina 122.

— Manual Motores ON 5
=V @‘é MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)
' =R
. | _/:‘\__
ROB_1 ROB_2 \_@

Seleccionar obj. act.
wobj0 )(
obAE_BrkPos
' | obAE_ErrPos

. | wobj1

<< Mostrar detalles ‘

ROB_1
<,

en0400000989

Seleccione el objeto de trabajo a utilizar.

Continua en la pagina siguiente
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2.5.2 Menu Configuracion rapida, Unidad mecanica
Continuacion

Figura de Configuracion de sistema de coordenadas
Para ver o cambiar la funcionalidad del Sistema de coordenadas, toque el botén
de configuracion del sistema de coordenadas. Esta configuracion también esta
disponible en la ventana de movimientos. Consulte Seleccion del sistema de
coordenadas en la pagina 125.

@3 Manual Motores ON B
= MySystem (IN-L-GISBT14178) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

' I

ginin] 1

o (S| 7 S

Mundo Herramt ©Obj.trab

=V

<< Mostrar detalles ‘

ROB_1

2

en0300000541

Seleccione un valor de sistema de coordenadas:
« Sistema de coordenadas mundo
- Sistema de coordenadas de la base
- Sistema de coordenadas de la herramienta
- Sistema de coordenadas del objeto de trabajo

Continua en la pagina siguiente
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2.5.2 Menu Configuracion rapida, Unidad mecanica
Continuacion

Figura de Mostrar detalles

Toque Mostrar detalles para mostrar la configuracién disponible para una unidad
mecanica.

— v @D Manual Motores ON 5

k| MySystem89 (IN-L-GISBT14178) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

S| S =

I
ROB_1 ROB_2
1
77 toolo 0,
. tool0
@ wobjo wobj0

® ® €T 7o To
O B[L]O

Ocultar detalles >>

P ©
ml@@

Desactivar
coordinacion

en0500002354

A Configuracion de redefinicion de velocidad de movimiento (100% seleccionada
actualmente)

Configuracion del sistema de coordenadas

Configuraciéon de modos de movimiento

Activacion o desactivacion de incremento del usuario

m| o O W

Activacion o desactivacion de la supervision de movimiento

Si cualquiera de los valores no esta disponible, aparece tachado.

La configuracién de modos de movimiento y sistema de coordenadas puede
cambiarse tocando los botones.

Toque Ocultar detalles para volver a la pantalla basica.

Desactivacion de la coordinacion

Para cambiar rapidamente entre el movimiento manual coordinado o sin coordinar,
utilice el botén de desactivar coordinacion.

El botdn se oculta automaticamente al cambiar algo que afecte a la coordinacion
, por ejemplo el objeto de trabajo o el sistema de coordenadas de la unidad
mecanica coordinada.

Para volver a activar el botén, debe volver a activar la coordinaciéon manualmente.

Para obtener mas informacidén sobre la coordinacion entre robots MultiMove,
consulte Manual de aplicaciones - MultiMove.
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2.5.3 Menu Configuracion rapida, Incremento

2.5.3 Menu Configuracion rapida, Incremento

Configuracion de incrementos

La configuracién de incrementos también esta disponible en la ventana Movimiento.
Para mas informacion, consulte Movimiento incremental para posicionamientos
exactos en la pagina 128.

Figura de Incremento

—_— @D Manual Motores ON !
L v ) MySystem (IN-L-GISBT14178) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)
Unidad mecanica: ROB_1 Incrementos §
Incrementos | Valor 7\
}.6 Eje 0 (rad) \“Q Ningurlo—l_ -/:\--
K Lineal 0 (mm) \"@
. S, £
@ Reorientar 0 (rad) Pequefio %o
Lo
/ Mediano IEO
o | (%
g Grande| v
@ Usuario
‘ Ocultar valores >> |
ROB_1
)
en0300000542
Ninguno Sin incrementos
Pequeio Movimientos pequefios
Mediano Movimientos medianos
Grande Movimientos grandes
Usuario Movimientos definidos por el usuario
Mostrar/ocultar valores |Muestra/oculta los valores de incrementos
Unidad de angulos Define la unidad para los angulos.

ﬂ Nota

El menu Increment (incremento) solamente esta disponible en el modo manual.
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2.5.4 Menu Configuracion rapida, Modo de ejecucion

2.5.4 Menu Configuracion rapida, Modo de ejecucion

Modo de ejecucion
Mediante la configuracion del modo de ejecucion, se define si la ejecucion del
programa debe ejecutarse una sola vez y detenerse a continuacion, o bien
ejecutarse de forma continuada.
Para obtener mas informacion sobre el modo de ejecucién en:

« Multitasking, consulte Application manual - Controller software IRC5, seccién
Multitasking.

« MultiMove, consulte Manual de aplicaciones - MultiMove, seccion Interfaz
de usuario especifica de MultiMove.

Figura de Modo de ejecucion

— Manual Motores ON L
G ¥
e v N MySystem (IN-L-GISBT14178) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)
A BB Modo de ejecucion §
Power and productivity
"l'l. for a better world™
T\

£0 =,
Unll solo ciclo %o
=0

i

Continuo T_(B_T

ROB_1

()

en0300000472

Un solo ciclo |Se ejecuta un solo ciclo y después se detiene la ejecucién.

Continuo Se ejecuta continuamente.
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2.5.5 Menu Configuracion rapida, Paso a paso

Paso a paso

Al definir el modo paso a paso, usted puede definir como debe funcionar la
ejecucion paso a paso del programa. Para mas detalles, consulte Ejecucion
instruccion por instruccion en la pagina 205

Figura de Modo paso a paso

@D Manual Motores ON 5

—
e v k) My_System (IN-L-GISBT14178) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%%)

Paso a paso

0

Paso a paso todo

=)

Paso a paso para salir

JE>

Paso a paso procedimient.

0
FHOUE
—

Siguiente instruccion Move

“ l. l. Power and pri tivi
r and productivity
".... for a better workd™

en0300000543

Paso a paso to- | Entra en las rutinas a las que se llama y las ejecuta paso a paso.
do

Paso a paso | Ejecuta el resto de la rutina actual y se detiene en la siguiente instruccion
para salir de la rutina desde la que se llamo a la rutina actual. No es posible usarlo
en la rutina Main.

Paso a paso |Las rutinas a las que se llama se ejecutan en un paso.
por procedi-
mientos

Siguiente movi- | Ejecuta el programa hasta la siguiente instruccion de movimiento. Se de-
miento tiene antes y después de las instrucciones de movimiento, por ejemplo

para modificar posiciones.
F oo

Si selecciona los modos Paso a paso para salir/Paso a paso por
procedimientos/Siguiente movimiento, se muestra también un icono de flecha

( A8l en el menu Configuracion rapida para indicar que el modo

seleccionado no es un modo de paso Paso a paso por instrucciones.
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2.5.6 Menu Configuracion rapida, Velocidad

Boton Velocidad
Los ajustes de velocidad se aplican al modo de funcionamiento actual. Sin embargo,
si reduce la velocidad en el modo automatico, el ajuste también se aplica al modo
manual si cambia de modo.

Figura de Velocidad
Toque el botdn Velocidad para ver o cambiar la configuracion de velocidad. La
velocidad de ejecucidn actual, respecto a la maxima, se muestra sobre los botones.

— Vv @D Manual Guard Stop
— ) Test () Stopped (Speed 100%:)
Speed

100 %%

G &

-1% +1%

W & |

-9 % +5 %

;JbotWare @ @ @ @

25 % 50 % 100 %

en0300000470

-1% Reducir la velocidad de ejecucion en pasos del 1%
+1% Aumentar la velocidad de ejecucién en pasos del 1%
-5% Reducir la velocidad de ejecucién en pasos del 5%
+5% Aumentar la velocidad de ejecucion en pasos del 5%
0% Ajustar la velocidad al 0%

25% Ejecutar a un cuarto de la velocidad (25%)

50% Ejecutar a la mitad de velocidad (50%)

100% Ejecutar a la maxima velocidad (100%)
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2.5.7 Menu de configuracion rapida, tareas

Boton Tareas

Si tiene instalada la opcion Multitasking, puede haber mas de una tarea. De lo
contrario, solo existe una tarea.

De forma predeterminada, solo es posible activar/desactivar las tareas de tipo
Normal en el menu Configuracion rapida. Sin embargo, desde el Panel de control
puede cambiar la configuracion de forma que sea posible activar/desactivar Todas
las tareas.

Las tareas activadas se inician y detienen con los botones Iniciar y Detener del
FlexPendant.

Los ajustes de las tareas solo son validos en el modo de funcionamiento manual.

Informacion relacionada

Application manual - Controller software IRC5, seccion Multitasking.

La forma de iniciar y detener programas multitarea se describe en la seccién
Utilizacion de programas Multitasking en la pagina 241.

El TrustLevel de las tareas se establece mediante parametros de sistema. Consulte
la seccion Task de Manual de referencia técnica - Parametros del sistema.

Es posible definir si deben mostrarse todas las tareas o soélo las tareas normales.
Consulte la seccion Definicion de qué tareas deben ser seleccionables en el panel
de tareas en la pagina 93.
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2.6 Procedimientos basicos

2.6.1 Utilizacion del teclado en pantalla

Teclado en pantalla
El teclado en pantalla se utiliza frecuentemente durante el manejo del sistema,
por ejemplo para introducir nombres de archivo o valores de parametros.

El teclado en pantalla funciona como un teclado convencional y permite situar el
punto de insercidn, escribir y corregir errores de escritura. Toque las letras, los
numeros y los caracteres especiales para introducir sus textos o valores.

Figura del teclado en pantalla
En esta figura se muestra el teclado en pantalla del FlexPendant.

— Manual Motores ON E ¥
=V @‘é MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) X
Nuevo nombre de carpeta
¥ g % & { i ] - ?
vl 23 |4 s5|ell7] 8] 9| o] -7||=|<XK
q W e r t y u i 0 p [ ]
] = [
CAP alls|{d]|lfllallb]|lillKk]| 1] ; s
< = 3
Shift z X C v b n m . . / Home
Int T t1{|«|—]| end
0K Cancelar

S e
Y D

en0300000491

Utilizacion de caracteres internacionales
Es posible utilizar todos los caracteres occidentales, también en los nombres de
usuarios y contrasenas. Para utilizar caracteres internacionales, toque el botén
Int’l del teclado en pantalla.

Continua en la pagina siguiente
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2.6.1 Utilizacion del teclado en pantalla

Continuacion

Cambio del punto de insercion
Toque las teclas de flecha para cambiar el punto de insercion, por ejemplo al
corregir errores de escritura.

Si tiene que mover...

a continuacion, toque...

Hacia atras

o

xx0300000492

Hacia delante

—»

xx0300000493

Eliminar
1 Toque la tecla Backspace (arriba a la derecha) para eliminar los caracteres
que se encuentren a la izquierda del punto de insercion.
xx0300000494
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2.6.2 Mensajes del FlexPendant

Descripcion general de los mensajes
El FlexPendant muestra mensajes del sistema. Puede tratarse de mensajes de
estado, mensajes de error, mensajes de programa o peticiones de accion por parte
del usuario. Algunos requieren acciones mientras que otros sélo son informativos.

Mensajes del registro de eventos
Los mensajes del registro de eventos son mensajes de sistema de RobotWare
acerca del estado del sistema, eventos o errores.
La forma de trabajar con los mensajes del registro de eventos se describe en la
seccidon Manejo del registro de eventos en la pagina 281. Todos los mensajes se
describen también en Manual del operador - Solucion de problemas de IRC5.

Mensajes del sistema
Algunos mensajes enviados por el sistema no se encuentran en el registro de
eventos. Pueden provenir de otras aplicaciones, como por ejemplo RobotStudio.
Para poder cambiar configuraciones y ajustes en el sistema desde RobotStudio,
el usuario debe solicitar un acceso de escritura. Con ello se genera un mensaje
en el FlexPendant, que permite al operador conceder o rechazar el acceso. El
operador puede decidir en cualquier momento la derogacion del acceso de
escritura.
La forma de solicitar el acceso y trabajar con RobotStudio se describe en Manual
del operador - RobotStudio.

Mensajes de programa
Los programas de RAPID pueden enviar mensajes a la ventana del operador.
Consulte la seccidn Ventana de operador en la pagina 58.

La forma de generar mensajes de programa se describe en Manual de referencia
técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.
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2.6.3 Desplazamiento y zoom

2.6.3 Desplazamiento y zoom

Descripcion general
No todo el contenido de una pantalla estara visible de una sola vez. Para ver todo
el contenido, puede:
- Desplazarse hacia arriba/hacia abajo (y en ocasiones hacia la
izquierda/derecha)

« Ampliar o reducir (sélo disponible en el Editor de programas)

— @Q Manual Motores ON B x
e v bk MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

D.EI MyPrograml en T_ROB1/MainModule/main

Tareas y programas V‘ Mddulos VI Rutinas v‘

K PERS tooldata tooll:=[TRUE, [ r
K PERS wobjdata wobjl:=[FALSE, TR

it Movel. pl0, v1000, z50,

p20, v100, zl1l5, toolO; |>
| DI1, 1; ®
oveL p30, v100, zl15, tool0;

13
14JaitDI DI2, 1; ® G B
1s [ovel. p40, v100, zl15, toolO; :gv
15 Jovel. pl0, v100, z15, tool0;
Anadir - . - 4  Modificar Ocultar
. . o Editar Depurar . .
instruccién posicion declaraciones

(e "B
Y B

en0400000685

Ampliar (texto ampliado)

Desplazarse hacia arriba (el equivalente a la altura de una pdgina)

Desplazarse hacia arriba (el equivalente a la altura de una linea)

Desplazarse hacia la izquierda

Desplazarse hacia al derecha

Reducir (texto reducido)

Desplazarse hacia abajo (el equivalente a la altura de una pdgina)

IO/ M m o O | w|>»

Desplazarse hacia abajo (el equivalente a la altura de una linea)
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2.6.4 Filtrado de datos

Filtrado de datos

En varios de los menus del FlexPendant es posible usar filtros. Esto puede resultar
util si esta mirando instancias de un tipo de dato, por ejemplo, y existen mas de
los que pueden consultarse de un vistazo. Al filtrar las instancias cuyo nombre
comience por un caracter determinado, por ejemplo, es posible reducir
considerablemente su numero.

En funcidn del tipo de datos, puede filtrar los datos alfabética o numéricamente.

Figura de filtrado

La funcion de filtrado permanece encendida hasta que se elimina el filtro activo
(por ejemplo tocando Restablecer).

— Manual Motores ON E!
=V @‘é MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) X
5 pato del tipo: robtarget
Filtro activo:
Seleccione el dato que desee edita
Ambito: RAPID/T_ROB1 ABC
Nombre ‘ Valor Filtro
p10 [[515,0 A B C D E F G
p20 [[515,(
' H I J KL M N
p30 [[515,(
p40 [[515,( O P QR S T U
p50 [[515,( VWX Y Z <Xl
‘Burrar H Restabl. H 123 > H Filtro ‘
w o i
Nuevo... Editar Actualizar ::I;tslpus =
- R{JB_}___‘
T D

en0500001539

H Nota

Al filtrar las sefiales de E/S hay mas opciones que con otros muchos tipos de
datos. Por ejemplo:

+ Puede filtrar los datos por Nombre o Categoria.

« La funcion de filtrado puede mostrarse automaticamente si el nUmero de
sefiales mostrado supera el niumero predefinido. Consulte Figura de
visualizacion automatica de filtro en la pagina 79.

Continua en la pagina siguiente
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2.6.4 Filtrado de datos

Continuacion

=v|G&

[
2 Entradas y salidas

Manual Motores ON ¥ x
MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%:)

Salidas digitales

Filtro activo: DO1 Seleccionar disefio

Seleccione una sefial de E/S de la lig Nombre Categoria Parametros
Nombre /
DO1 Fittro DO1
A B C D E F G
H I J K L M N
O P Q R S T U
VWX Y 2 <X
‘ Borrar ‘ ‘ Restabl. ‘ ‘ 123 > ‘ ‘ Filtro ‘
w -
Ver
Datos iy ROB_1
programa I = % %
en1200000669
Figure 2.1:
Filtro activo Muestra el filtro actual. También se muestra en la parte superior de
la lista de elementos.
Borrar Borra el texto contenido en el cuadro de texto Filtro activo.

Restablecer

Elimina la cadena de filtro.

123/ ABC En funcién del tipo de datos, pueden existir una o varias formas de
filtrar los datos, por ejemplo numéricamente o alfabéticamente.
Filtro Aplica el filtro.

v

en1100000506

Abre y cierra el menu Filtro activo.

Continua en la pagina siguiente

78

Manual del operador - IRC5 con FlexPendant
3HAC050941-005 Revision: L

© Copyright 2021 ABB. Reservados todos los derechos.



2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.6.4 Filtrado de datos
Continuacion

Figura de visualizacion automatica de filtro

El filtro de sefales de E/S puede configurarse para que indique automaticamente
si el numero de datos supera un numero predefinido.

— M | Mot ON h-
v @D anua otores ¥ X
—

= MySystem (IN-L-GISBET14178) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

& Entradas y salidas

Mas comunes Filtro activo: Seleccionar disefio
Seleccione una sefial de E/S de la lis Nombre Categoria Parametros
Nombre
7 8 9 -~
100
Valor maximo: 2048 4 3 6 =
Valor minimo: 0
1|23 |<x
0
Terminad
11' w il
i 0B_1
- I
en0600002643
Accion
1. Toque Cambiar para editar la opcidn que controla el momento en el que debe
aparecer la ventana de didlogo de filtro.
2. Introduzca un nuevo numero que defina el limite superior por encima del cual
no se usa el filtro. A continuacién, toque Terminado.
3. Toque Virtuales para indicar si deben enumerarse todas las sefales, soélo las
virtuales o sélo las no virtuales.
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2.6.5 Aplicacione

s de proceso

Aplicaciones de proc

€S0

Las aplicaciones de proceso personalizadas se inician desde el menu ABB. Cada

aplicacion aparece como un elemento de mend, al igual que las vistas del
FlexPendant.

Inicio de una aplicaciéon de proceso

Utilice este procedimiento para iniciar una aplicacion de proceso.

Accion

1 |Toque el boton ABB para mostrar el menu ABB.

Las aplicaciones de proceso se enumeran en el menu.

2 |Toque el nombre de la aplicacion de proceso que desee iniciar.

Cambio de una aplica

cion de proceso iniciada a otra

Las aplicaciones iniciadas muestran un botén de acceso directo en la barra de

tareas, al igual que las vistas del FlexPendant. Toque los botones para cambiar
de aplicacion iniciada o vista.

— @\D Manual Motores ON ! X
e v Y MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%%)
RobotWare Arc

RobotWare Arc

Cr

4

Ajuste Bloqueo Funciones Parametros
manuales

®

Editor
[E' Explorer ][u-—zl programas

ROB_1
Fan Y

en0400000768

Las vistas y aplicaciones de proceso en funcionamiento en este caso son:

A

Vista de FlexPendant Explorer

Vista del Editor de programas

RobotWare Arc, una aplicacion de proceso

B
C
D

Vista del panel de control
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2.6.6 Concesion del acceso a RobotStudio

Acerca del acceso de escritura en el controlador
El controlador solo acepta un usuario con acceso de escritura cada vez. Los
usuarios de RobotStudio pueden solicitar el acceso de escritura en el sistema. Si
el sistema se esta ejecutando en el modo manual, la peticion es aceptada o
rechazada en el FlexPendant.

Concesion del acceso a RobotStudio
En este procedimiento se describe cdmo conceder el acceso a RobotStudio.

Accion

1 |Cuando un usuario de RobotStudio solicita el acceso, el FlexPendant muestra un
mensaje. Decida si se debe conceder o rechazar el acceso.

Si desea conceder el acceso, toque Conceder. El usuario conserva el acceso de es-
critura hasta que se desconecta o hasta que se rechaza el acceso.

Si desea denegar el acceso, toque Denegar.

2 |Siha concedido el acceso y desea revocarlo, toque Denegar.

ﬂ Nota

En el caso de un sistema conectado a T10, los usuarios de RobotStudio pueden
solicitar el acceso de escritura pulsando dos veces el dispositivo de habilitacion
e iniciando una sesion como cliente local.
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2.6.7 Inicio y cierre de sesion

Procedimiento de cierre de sesiéon

Utilice este procedimiento para cerrar la sesion en el sistema.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Cerrar sesion.

2 |Toque Si para confirmarlo.

Procedimiento de inicio de sesiéon

Utilice este procedimiento para iniciar una sesién en el controlador, mediante el
SAU (Sistema de Autorizacion de Usuarios). El SAU puede limitar las funciones

que estan disponibles para los usuarios.

Después de cerrar la sesion, aparece automaticamente la ventana Iniciar sesion.

/ Sistema de autorizacién de usuarios

Sistema de autorizacion de usuarios

Para iniciar como alguien distinto de predet., indique usuario y contrasefia.

Usuario:

Default User

hd

Contraseiia:
ABC...
Usuario no .
predeterminado: Iniciar sesion
en0400000947
Accioén Informacion

1 |Toque el menuUsuario para seleccionar
el usuario.

Si hay mas de siete usuarios el menu se
sustituye por un boton.

Si selecciona Usuario predeterminado,
no se requiere ninguna contrasefay la
sesion se inicia automaticamente.

2 |Si el usuario que ha elegido tiene una
contrasena, debe usar el teclado en panta-
lla para introducirla. Toque ABC... para
mostrar el teclado en pantalla.

Introduzca la contrasefia y toque OK.

3 |Toque Iniciar sesion.

Continua en la pagina siguiente
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2.6.7 Inicio y cierre de sesion
Continuacion

Manejo de usuarios y niveles de autorizacion
Para saber mas sobre la forma de afiadir usuarios o definir la autorizacion, consulte
Manual del operador - RobotStudio.
La forma de editar qué vistas o funciones deben permanecer ocultas para
determinados usuarios se describe en Definicion de una vista que se mostrara
durante el cambio o inicio del modo de funcionamiento en la pagina 86.
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2.7 Cambio de ajustes del FlexPendant

2.7.1 Parametros del sistema

2.7.1.1 Establecimiento de rutas predeterminadas

Introduccion a las rutas predeterminadas
Es posible establecer rutas predeterminadas individuales para algunas acciones
con el FlexPendant.

Es posible establecer las rutas predeterminadas siguientes:

Guardar y cargar programas de RAPID.
Guardar y cargar médulos de RAPID.
Guardar y almacenar archivos de configuracion.

Esta funcion esta disponible si el usuario que tiene iniciada la sesion esta
autorizado. La autorizacion de usuarios se gestiona a través de RobotStudio.
Consulte Manual del operador - RobotStudio.

Establecimiento de rutas predeterminadas
Utilice este procedimiento para establecer una ruta predeterminada.

Accion

En el menu ABB, toque Panel de control y a continuacion, FlexPendant.

Toque Ruta predeterminada del sistema de archivos.

— @O Manual Motores ON ¥ x
L) v ] MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

i panel de control - Sistema - Ruta predeterminada del sistema de archivos

Aqui puede definir las trayectorias predeterminadas del sistema de
archivos del controlador.

Seleccione el tipo de archivo y busque la carpeta que desea usar como predeterminada. A

Tipo de archivos:

Programas de RAPID ﬂ

Ruta predeterminada:

Examinar...
Presione Borrar para eliminar |a trayectoria (no se usara ninguna Borrar

predeterminada).

0K Cancelar

= 5
“h B

en0500002361

Toque el menu Tipo de archivo para seleccionar el tipo de ruta predeterminada:
* Programas de RAPID

« Modulos de RAPID
« Archivos de configuracion

Escriba la ruta predeterminada o toque Examinar para seleccionar la ubicacién desea-
da.

5

Si es necesario, puede eliminar la ruta introducida previamente tocando Borrar.

Continua en la pagina siguiente
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2.7.1.1 Establecimiento de rutas predeterminadas

Continuacion
Accion
6 |Toque Aceptar.
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2.7.1.2 Definicidon de una vista que se mostrara durante el cambio o inicio del modo
de funcionamiento

Vista en cambio del modo de funcionamiento o inicio
Por ejemplo, esta funcion puede usarse cuando se desea utilizar una vista distinta
de la ventana de produccion al cambiar al modo automatico.

Definicion de vistas segun el cambio del modo de funcionamiento
Utilice el siguiente procedimiento para configurar el FlexPendant para mostrar
automaticamente una vista especificada durante un cambio de modo de
funcionamiento o durante el inicio.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Panel de control y a continuacion, FlexPendant.

2 |Toque Vista en evento del sistema.
Se muestra la ventana Vista en evento del sistema.

— @\—) Manual Motores ON ¥ X
L) v ] MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

/4 panel de control - Sistema - Ver en el cambio de modo de funcionamiento

Aqui puede definir la vista mostrada al cambiar de modo de
funcionamiento.

Seleccione el modo de funcionamiento y busque la vista que prefiera. A continuacion,

Modo de funcionamiento:
Cambiando a Auto h 4

Vista seleccionada:

Ventana de producdidn ‘ | ‘ Borrar vista

OK Cancelar

22 | e
“ %

en0400001152

3 |Toque la lista Evento del sistema y seleccione un tipo de evento del sistema.

A continuacion se incluyen los tipos disponibles:
- Cambio a automatico: Seleccione esta opcion para definir la vista de FlexPen-
dant al cambiar al modo automatico.

- Cambio a manual: Seleccione esta opcion para definir la vista de FlexPendant
al cambiar al modo manual.

- Cambio a manual a maxima velocidad: Seleccione esta opcion para definir la
vista de FlexPendant al cambiar al modo manual a maxima velocidad.

- Inicio de FlexPendant: Seleccione esta opcién para definir la vista cuando se
inicie FlexPendant.

4 |En el campo Vista seleccionada, toque ... y seleccione una aplicacion deseada que
se muestre durante el evento del sistema seleccionado.

5 |Toque Aceptar.
Los cambios se guardan.

Continua en la pagina siguiente
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2.7.1.2 Definicién de una vista que se mostrara durante el cambio o inicio del modo de funcionamiento
Continuacion

o

El botén Borrar vista elimina la vista seleccionada actualmente si no desea que
se muestre automaticamente ninguna vista.
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2.7.1.3 Cambio de la imagen de fondo

Imagenes de fondo
Laimagen de fondo del FlexPendant puede ser cambiada. Puede usarse cualquier
archivo del disco duro del controlador, una foto o una ilustracion.

Para obtener los mejores resultados, utilice una imagen que siga las
recomendaciones siguientes:

» 640 por 390 pixeles (ancho por alto)
+ Formato gif

Cambio de la imagen de fondo
Utilice este procedimiento para cambiar la imagen de fondo del FlexPendant.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Panel de control.

2 |Toque FlexPendant y a continuacion Imagen de fondo.

— @O Manual Motores ON 5 E X
—
— v ™M MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

é Panel de control - Sistema - Imagen de fondo

Aqui se define la imagen de fondo para la imagen del FlexPendant.

Presione Examinar para seleccionar una nueva imagen. A continuacion, presione OK.

Imagen de fondo:

Predeterminado

Examinar Lt L 0K Cancelar
ado

= "5
K D

en0500001547

3 |Toque Examinar para buscar otra imagen en el disco duro del controlador.

4 |Toque Predeterminado para restaurar la imagen de fondo original.

5 |Toque Aceptar.
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2.7.1.4 Definicion del nivel de visibilidad de las funciones protegidas por el UAS

Introduccidn a los niveles de visibilidad
En esta seccion se describe la forma de definir el nivel de visibilidad para las
funciones protegidas por el sistema de autorizacion de usuarios, UAS. Las
funciones protegidas pueden ocultarse o mostrarse pero no esta accesible. Todas
las tareas de administracion del sistema de autorizacion de usuarios se realizan
desde RobotStudio. Consulte Manual del operador - RobotStudio.

Definicion del nivel de visibilidad de las funciones protegidas por el UAS

Accion
1 |En el menu ABB, toque Panel de control y a continuacion, FlexPendant.
2 |Toque Sistema User Authorization System.
— Manual Motores ON H¥
=V @é MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)
é Panel de control - Sistema - Sistema de autorizacion de usuarios
Aqui puede definir el comportamiento del sistema para las funciones
protegidas por el Sistema de autorizacién de usuarios.
Seleccione el nivel de visibilidad de las fundiones protegidas. A continuacién, presione OK.
Ocultar las funciones no accesibles
@ Mostrar mensaje al intentar usar funciones proteqgidas
0K Cancelar
ROB_‘II\
)
en0400001153
3 |Toque para seleccionar el nivel de visibilidad de las funciones protegidas por el UAS.
« QOcultar las funciones no accesibles, O BIEN
« Mostrar un mensaje al intentar entrar en las funciones protegidas
4 |Toque OK.
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2.7.1.5 Definicidon de una vista de prueba adicional

Descripcion general

Si su sistema dispone de una interfaz de operador personalizada, es decir una o
varias aplicaciones desarrolladas con FlexPendant SDK, es posible permitir al
usuario el inicio de la ejecucion del programa en el modo manual desde esas
aplicaciones. Sin embargo, si no existe ninguna aplicacion de ese tipo, la pantalla
que permite anadir otras vistas de prueba se mostrara como en la figura siguiente.

Definicion de una vista de prueba adicional

Utilice este procedimiento para definir una vista de prueba adicional.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Panel de control y a continuacion, FlexPendant.

2 |Toque Vista de prueba adicional.
La pantalla mostrada puede tener el aspecto siguiente:

— @O Manual Motores ON Hx x
L) v ] MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

& panel de control - Sistema - Vista de prueba adicional

Defina vistas adicionales que deben permitirse al iniciar un programa de
RAPID en el modo manual.

Compruebe las vistas de prueba adicional que desee usar. A continuacion, presione OK.

Vistas de prueba disponibles
No hay ninguna vista de prueba adicional disponible en este sistema.

0K Cancelar

= e
A B

en0600003110

3 |Normalmente, las unicas vistas de prueba permitidas son el Editor de programas y
la ventana de produccidn. Si existen vistas adicionales que pueden ser elegidas,
éstas aparecen en la lista. Marque una o varias aplicaciones para usarlas como vistas
de prueba adicionales.

4 |Toque OK.
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2.7.1.6 Definicion de la regla de programacion de posiciones

Introduccidn a la asignacion de nombres de posiciones
Las posiciones de robot de un programa de RAPID son variables con nombre o
sin nombre (usando en este caso el caracter de asterisco, *). El programador puede
decidir qué regla de asignaciéon de nombres debe usar el FlexPendant a la hora
de programar nuevas instrucciones de movimiento.

Definicion de la regla de programacion de posiciones
Utilice este procedimiento para definir una regla de asignacion de nombres a
nuevas posiciones del robot.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Panel de control y a continuacion, FlexPendant.

2 |Toque Regla de programacion de posiciones.

— @O Manual Motores ON Fx X
—
— v o) MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

é Panel de control - Sistema - Regla de programacion de posiciones

Aqui se define la regla de programacién de posiciones del robot.

Seleccione la regla de RAPID al programar instrucciones Move en el Editor de programas.

@ Nueva posicion creada; * o regla de nombres secuenciales
Seleccionada la siguiente posicién secuencial ya existente

© Ninguna nueva posicion creada; * regla de nombres

0K Cancelar

Pl e
A B

en0500002415

3 |Toque la regla de programacion de posiciones que prefiera, para seleccionarla.

4 |Toque Aceptar.

Reglas de programacion de posiciones
En esta seccion se ofrece una descripcion detallada de las opciones disponibles
a la hora de programar posiciones de robot, en este caso denominadas objetivos.
Con este nombre se designa la posicion a la que la unidad mecanica debe
desplazarse segun el programa.

La asignaciéon de nombres a los nuevos objetivos puede realizarse de acuerdo
con cualquiera de los principios siguientes:

- Creacion de nueva posicion; * o una regla de asignacion secuencial de
nombres.

- Seleccion de la siguiente posicion secuencial ya existente.
- Sin creacion de nueva posicion; regla de asignacion de nombres *.

Continua en la pagina siguiente
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2.7.1.6 Definicion de la regla de programacion de posiciones

Continuacion

Creacion de nueva posicion; * o una regla de asignacion secuencial de nombres

Esta es la opcién predeterminada. Cuando se programa una instruccion de
movimiento, se crea automaticamente un nuevo obijetivo. Si el ultimo objetivo tenia
nombre, es decir, que no utilizaba un “*”, el nuevo objetivo recibira un nombre
consecutivo con respecto al anterior.

Por ejemplo: MoveJ pl0 va seguido de MoveJd p20, a no ser que este objetivo
ya exista en el programa. En este caso, se usara MoveJ p30 (o el siguiente nimero
libre) en su lugar.

Seleccion de la siguiente posicion secuencial ya existente

Cuando se programa una instruccion de movimiento, no se crea ningun nuevo
objetivo. En su lugar, se selecciona el siguiente objetivo de una secuencia creada
de antemano. Sin embargo, el primer objetivo de todos sera un “*”, dado que no
existe aun ninguna secuencia. Tan pronto como se ha definido el primer objetivo,
se aplica esta regla.

Por ejemplo: Se ha predefinido un conjunto de objetivos: de p10 a p50. En este
caso, MoveJ pl0 ira seguido de MoveJ p20. La siguiente instruccion utilizara
p30, y asi en adelante hasta llegar a p50. Dado que no se han definido mas
objetivos, se usara también p50 para los objetivos posteriores.

Sin creacion de nueva posicion; regla de asignacion de nombres *

Cuando se programa una instruccién Move, no se crea ningun nuevo objetivo. En
su lugar, se utilizara siempre un asterisco “*”. Puede ser reemplazado mas adelante
por un objetivo existente.

Por ejemplo: MoveJ p10 ira seguida de Moved *.
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2.7.1.7 Definicidon de qué tareas deben ser seleccionables en el panel de tareas

Panel de tareas
El panel de tareas se encuentra en el menu de configuracion rapida. Consulte
Menu de configuracion rapida, tareas en la pagina 72.

Q Recomendacion

Para simplificar la depuracién de tareas en segundo plano, puede hacer visibles
todas las tareas (incluidas las tareas en segundo plano) en el panel de tareas
del FlexPendant. A continuacion, en el modo manual, todas las tareas
seleccionadas en el panel de tareas (incluidas las tareas en segundo plano) se
detienen al pulsar el botén Detener.

Definicion de las tareas que deben mostrarse
Utilice este procedimiento para definir qué tareas deben ser seleccionables en el
panel de tareas del menu de configuracién rapida.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Panel de control y a continuacion, FlexPendant.

2 |Toque Configuracion de panel de tareas.

3 |Seleccione Sélo tareas normales o Todas las tareas.

Al seleccionar Todas las tareas, todas las tareas seleccionadas en el panel de tareas
(incluidas las tareas en segundo plano) se detienen al pulsar el boton Detener. Las
tareas en segundo plano seleccionadas seran tratadas como si el valor del parametro
de sistema Trustlevel estuviera definido como NoSafety.

4 |Toque Aceptar.
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2.7.1.8 Administracion de la visualizacion del nombre de controlador y sistema

Descripcion general

Con esta funcion puede administrar la visualizacion del nombre de controlador y
sistema.

Nombre de controlador y sistema

Utilice el siguiente procedimiento para administrar la visualizacion del nombre de
controlador y sistema en la barra de estado.

Accion

En el menu ABB, toque Panel de control y a continuacion, FlexPendant.
Se muestra la ventana Propiedades de configuracion de FlexPendant.

Navegue y toque Nombre de controlador y sistema.
Se muestra la ventana Nombre de controlador y sistema.

— Vv @D Manual Paro protegido

7y IN-L-GISBT14142 Detenido (Velocidad 100%)

#4 Panel de control - FlexPendant - Nombre de controlador y sistema

Aqui puede definir el comportamiento de la barra de estado para la
visualizacion del nombre del controlador y el sistema.

Seleccione la opcién de cambio de nombre del controlador y el sistema. A continuacidn,

" Solo nombre de controlador. (Predeterminado)
" Solo nombre de sistema.

* Nombre de controlador y sistema.

Vista previa: IRB_120_3kg_0... (IN-L-GISB..)

0K Cancelar

= " B
“

xx1700000330

Seleccione una opcion de nomenclatura de controlador y sistema de acuerdo con sus
requisitos.
A continuacion se incluyen las opciones disponibles y su descripcion:
« Solo nombre de controlador. (Predeterminado): Solo muestra el nombre del
controlador en la barra de estado. Esta es la opcion predeterminada.
» Solo nombre de sistema: Solo muestra el nombre del sistema en la barra de
estado.
*  Nombre del controlador y del sistema: Muestra el nombre del controlador y
del sistema en la barra de estado.

Toque Aceptar.
Los cambios se aplican y se muestran en la barra de estado.

Toque Cerrar.
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2.7.2 Ajustes basicos

2.7.2.1 Ajuste del brillo y el contraste

Opciones de apariencia

En esta seccion se describe el menu Apariencia, que permite ajustar el brillo y el

contraste de la pantalla. El contraste sélo puede ajustarse en el FlexPendant sin
puerto USB.

Ajuste del brillo y el contraste
Use este procedimiento para ajustar el brillo y el contraste de la pantalla.

Accion

En el menu ABB, toque Panel de control.

Toque Apariencia.

Toque el boton Maso Menos para ajustar los niveles. Toque Volver a predeterminados
para volver a los niveles predeterminados.

El brillo y el contraste cambian a medida que se ajustan los niveles, con el fin de
mostrar instantaneamente como afectaran los nuevos niveles a la visibilidad.

4

Toque OK para usar los nuevos niveles de brillo y contraste.

H Nota

Si cambia el brillo o el contraste en comparacion con los niveles predeterminados,
algunas pantallas pueden presentar bandas. Sin embargo, esto no indica defectos

en la pantalla. Vuelva a la configuracion predeterminada para evitar el aspecto
con bandas.
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2.7.2.2 Adaptacion del FlexPendant para usuarios zurdos

Descripcion general

El dispositivo suele utilizarse sostenido con la mano izquierda. Sin embargo, las
personas zurdas suelen preferir usar su mano izquierda para el uso de la pantalla
tactil. En ese caso, pueden girar facilmente la pantalla 180 grados y usar su mano
derecha para sostener el dispositivo. El FlexPendant esta preparado para personas
diestras en el momento de la entrega, pero puede adaptarse facilmente a las
necesidades de las personas zurdas.

Figura

El FlexPendant, utilizado por una persona diestra en la imagen superior y por una
persona zurda en la imagen inferior. Observe especialmente la ubicacion del
pulsador de emergencia cuando la pantalla esta girada 180 grados.

en0400000913

Giro de la pantalla del FlexPendant

Utilice este procedimiento para adaptar el FlexPendant a las necesidades de una
persona zurda.

Accion

1 |Toque el menu ABB y Panel de control.

2 |Toque Apariencia.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Accidén

3 |Toque Girar hacia la derecha.

— @D Manual Motores ON 53E S X
—
— v o) MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

Panel de control - Apariencia

— Brillo

Min, Méx,

Volver a Girar hada la
predeterminades  derecha

| xS
A B

en0400000915

0K Cancelar

4 |Dé la vuelta al FlexPendant y paselo a la otra mano.

¢ Qué cambios se producen?
Los ajustes siguientes se ven afectados al adaptar el FlexPendant para su uso por
una persona zurda.

Parametro Efecto Informacion

Direcciones de movimiento |Las direcciones del joystick |Las ilustraciones de las direc-
se ajustan automaticamente. |ciones de movimiento del
menu de movimiento se ajus-
tan automaticamente.

Botones de hardware y teclas | Los botones Iniciar, Detener, | Consulte los botones del A al
programables Avanzar y Retroceder no G en la figura Botones de
cambian de lugar con las te- | hardware en la pagina 19.
clas programables.

Paro de emergencia Sin efecto. Situado en otra posicion, en
la parte inferior en lugar de la
superior.

Dispositivo de habilitacion de | Sin efecto
tres posiciones
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2.7.2.3 Ajustes del controlador

Ajustes de fecha y hora

Ajustes de red

Utilice el procedimiento que aparece a continuacion para configurar la fecha y la

hora.
Paso |Accion
1 En el menu ABB, toque Panel de control.
2 Toque Ajustes del controlador.
Se muestra ventana Fecha y hora.
3 En la seccion Parametros, seleccione Hora de red o Hora manual.
Seleccione Hora de red para configurar el controlador de robot para la sincronizacion au-
tomatica de la hora mediante el protocolo NTP de un servidor de hora. El servidor de hora
se identifica mediante su direccién IP o nombre DNS. Seleccione Hora manual si no
cuenta con ningun servidor de hora al que pueda conectarse el controlador.
4 Seleccione la zona horaria requerida en la seccién Zona horaria.
5 En la seccion Fecha y Hora, toque los botones + (mas) o - (menos) y configure la fecha 'y
la hora.
6 Toque Aceptar.
Los parametros seleccionados se guardan.
ﬂ Nota
La fecha y la hora se muestran de acuerdo con la norma ISO. Es decir, la fecha
se indica en el formato afio-mes-dia y la hora en el formato hora:minuto (en
formato de 24 horas).

Use el procedimiento siguiente para configurar la red.

Paso |Accion

1 En el menu ABB, toque Panel de control.

2 Toque Ajustes del controlador.

3 Navegue hasta el menu de la parte inferior, toque Ajustes, y seleccione Red.
Se muestra la ventana Panel de control - Ajustes del controlador - Red.

4 Configure los ajustes de la red segun sus necesidades.

5 Toque Aceptar.
Los parametros seleccionados se guardan.

Ajustes de identidad

Use el procedimiento siguiente para configurar identidad del controlador.

Paso |Accion

1 En el menu ABB, toque Panel de control.

2 Toque Ajustes del controlador.

3 Navegue hasta el menu de la parte inferior, toque Ajustes, y seleccione Identidad.
Se muestra la ventana Panel de control - Ajustes del controlador - Identidad.

Continua en la pagina siguiente
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2.7.2.3 Ajustes del controlador
Continuacion

Paso |Accion
4 Edite el nombre del controlador en el campo Nombre del controlador de acuerdo a sus
necesidades.
5 Toque Aceptar.
Se guarda el nombre del controlador.
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2.7.2.4 Configuracidén de las senales de I/O mas comunes

I/0 mas comunes

I/0 mas comunes se utiliza en el Editor de programas para mostrar una lista con
las sefnales de E/S mas comunes utilizadas en el sistema de robot. Dado que
pueden existir muchas senales, esta seleccion puede resultar util.

La clasificacion de la lista puede ser reorganizada manualmente. De forma
predeterminada, las sefiales aparecen clasificadas en el orden de creacion.
Most Common I/0O también pueden configurarse con los parametros del sistema
del tema Man-machine Communication. Sin embargo, la clasificacion de la lista
solo puede realizarse mediante la funcion situada dentro del Panel de control.

Configuracion de las sefiales de I/O mas comunes

Utilice este procedimiento para configurar la lista E/S mas comunes.

Accion

En el menu ABB, toque Panel de control.

Toque 1/0.
Aparece una lista con todas las sefales de I/O definidas en el sistema, con una casilla
de verificacion cada una.

Toque los nombres de las sefales que desee seleccionar para la lista I/O mas comu-
nes.

Toque Todos o Ninguno para seleccionar todas las sefiales o ninguna de ellas.
Toque Nombre o Tipo para ordenar por nombre o tipo de senal.

Toque Previsualizar para ver la lista de sefales seleccionadas y ajustar el orden de
clasificacion.

Toque una sefal para seleccionarla y toque las flechas para subir o bajar la sefial en
la lista, cambiando de esta forma el orden de clasificacion.

Toque APLICAR para guardar el orden de clasificacion.
Toque Editar para volver a la lista que contiene todas las sefiales.

Toque APLICAR para guardar la configuracion.
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2.7.2.5 Seleccion de otro idioma

Idiomas
El FlexPendant se instala con y admite veinte idiomas diferentes. De forma
predeterminada, el idioma actual es el inglés.
El cambio de uno de los idiomas instalados a otro se realiza facilmente. Para
obtener mas informacion, consulte Seleccion de otro idioma en la pdgina 101.

o

Al cambiar a otro idioma, todos los botones, menus y dialogos utilizaran el nuevo
idioma. Ni las instrucciones de RAPID, las variables, los parametros de sistema
ni las senales de 1/O se ven afectadas.

Seleccion de otro idioma
Utilice este procedimiento para cambiar el idioma del FlexPendant.

Accion

1 En el menu ABB, toque Panel de control.

2 |Toque Idioma.
Aparece una lista con los idiomas instalados.

3 |Toque el idioma que desee activar.

4 |Toque OK. Aparece una ventana de dialogo. Toque Si para continuar y reiniciar el
FlexPendant.
El idioma actual es reemplazado por el recién seleccionado.
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2.7.2.6 Cambio de teclas programables

Descripcion general

Las teclas programables son cuatro botones de hardware del FlexPendant que
pueden usarse para funciones dedicadas y especificas, configuradas por el usuario.
Consulte Botones de hardware en la pagina 19.

Las teclas pueden ser programadas para simplificar la programacion o las pruebas
de programas. También pueden usarse para activar menus del FlexPendant.

Cambio de teclas programables

Utilice este procedimiento para configurar las teclas programables:

Accion

1 |En el menua ABB, toque Panel de control.

2 |Toque Tecl.prog..
— Manual Motores ON E ¥
=V @& MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

Panel de control - Teclas programables

Teda 1 Teda 2 Tecla 3 Tecla 4

Salida ‘ @ Ninguno ‘ Ninguno ‘ Ninguno ‘
Tipo: Salidas digitales:

. la5de5
ISallda hd DO1
Teda presionada: D02

| Activar/desactivar ﬂ DO3

Permitir en automatico: soActLogs

I No - soAwCydeOn

0K Cancelar

= R
“ B

en0400001154

3 |Seleccione la tecla que desee establecer, con las opciones Tecla 1-4 de la lista de

opciones.
4 |Toque el menu Tipo para seleccionar el tipo de accion:
* Ninguno
+ Entrada
+ Salida
+ Sistema

5 |Si selecciona el tipo Entrada.
« Toque una de las entradas digitales de la lista, para seleccionarla.

« Toque el menu Permitir en automatico para indicar si la funcion también se
permite en el modo de funcionamiento automatico.

H Nota

La entrada no puede establecerse mediante las teclas programables. Su valor solo
puede pulsarse y debe ser el valor invertida de la entrada.

Continua en la pagina siguiente
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2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.7.2.6 Cambio de teclas programables
Continuacion

Accion
6 |Si selecciona el tipo Salida.
+ Toque una de las salidas digitales de la lista, para seleccionarla
« Toque el menu Tecla presionada para indicar como debe comportarse la sefial
al presionar la tecla.
« Toque el menu Permitir en automatico para indicar si la funcién también se
permite en el modo de funcionamiento automatico
Funciones al presionar la tecla:
+ Activar/desactivar: cambia el valor de la sefial de 0 a 1 o viceversa.
+ Cambiar a 1: cambia la sefial a 1
+ Cambiar a 0: cambia la sefial a 0
- Presionar/liberar: cambia el valor de la sefial a 1 mientras la tecla esté presio-
nada (recuerde que las senales invertidas cambiaran a 0).
» Pulso: el valor de la sefial realiza un impulso
7 |Si selecciona el tipo Sistema.
« Toque el menu Tecla presionada para seleccionar Mover PP a Main
« Toque el menu Permitir en automatico para indicar si la funcion también se
permite en el modo de funcionamiento automatico
8 |Establezca las demas teclas de la forma descrita en los pasos del 3 al 7 anteriores.
9 |Toque OK para guardar la configuracion.
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2.7.2.7 Calibracion de la pantalla tactil

Recalibracion
En esta seccion se describe como recalibrar la pantalla tactil. La pantalla tactil
esta calibrada en el momento de la entrega y, normalmente, nunca es necesario
recalibrarla. En funcion del modelo de FlexPendant, el aspecto de los simbolos
sera diferente, si bien sus funciones son las mismas.

-

- oo Mo o 8@
+ + |0/ —_
T
O
LT I 00—
0_0.0.0.0 O

en0400000974

Calibracion de la pantalla tactil
Utilice este procedimiento para calibrar la pantalla tactil.

Accion Informacion

1 En el menu ABB, toque Panel de control.

2 |Toque Pantalla tactil.

3 |Toque Recalibrar.
La pantalla quedara vacia durante unos segundos.

Se muestra un conjunto de simbolos, de uno en
uno.

4 |Toque el centro de cada simbolo con un objeto con

punta. @ iCUIDADO!

No utilice ningun objeto afilado
que pueda dafar la superficie de
la pantalla.

5 |Larecalibracion ha terminado.

Continua en la pagina siguiente

104 Manual del operador - IRC5 con FlexPendant
3HAC050941-005 Revision: L

© Copyright 2021 ABB. Reservados todos los derechos.



2 Navegacion por el FlexPendant y su uso

2.7.2.7 Calibracion de la pantalla tactil
Continuacion

Acerca de la funcion de calibracion del sistema tactil
La funcion de calibracion del sistema tactil espera en cada punto de calibracion
un par de coordenadas tactiles, o bien que se libere el sistema tactil. A continuacion
se calcula la media de las coordenadas recopiladas y el simbolo se mueve hasta
la posicion siguiente.
El controlador tactil sélo envia las nuevas coordenadas a la CPU cuando cambian
las coordenadas. Si toca el simbolo con mucha exactitud con un puntero, las
coordenadas tactiles no cambiaran. En este caso, el controlador tactil sélo envia
una coordenada y la funcidn de calibracion tactil espera ilimitadamente la
introduccién de mas coordenadas.

La mejor forma de evitar este problema es tocar el simbolo durante sélo un segundo
y a continuacion liberarlo.
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3 Movimiento

3.1 Introduccion al movimiento

¢En qué consiste el movimiento?
El movimiento consiste en el posicionamiento manual o el movimiento de los
robots o los ejes externos.

¢En qué situaciones es posible usar el movimiento?
Puede realizar un movimiento en el modo manual, pero no durante la ejecucion
del programa.

Movimiento del robot
Este procedimiento detalla los pasos principales para mover el robot.

Accion Informacion

El modo manual se describe en la seccion
Acerca del modo manual en la pdgina 199.

El inicio en el modo manual se detalla en
la seccion Inicio de programas en la pagi-
na 237.

La forma de pasar al modo manual se de-
talla en la seccion Cambio del modo auto-
matico al modo manual en la pagina 258.

1 |Es posible mover el robot con las condicio-
nes siguientes:
» Si el sistema ha sido puesto en
marcha de la forma descrita en este
manual.

- Sino se esta ejecutando ninguna
operacion programada.

« Siel sistema se encuentra en el
modo manual.

- Eldispositivo de habilitacién de tres
posiciones esta presionado y el sis-
tema se encuentra en el estado
Motors ON.

Determine en qué direccion desea hacer
el movimiento.

La diferencia entre los distintos tipos de
movimiento se detalla en la seccién Intro-
duccion al movimiento en la pagina 107.

La forma de seleccionar el sistema de
coordenadas se detalla en la seccidon Se-
leccion del sistema de coordenadas en la
pagina 125.

Seleccione una unidad mecanica. Los ejes
pueden moverse de distintas formas.

La forma de mover un robot eje por eje se
detalla en la seccion Movimiento eje por
eje en la pdgina 124.

Defina el area de trabajo del robot o de los
robots, asi como de cualquier otro elemen-
to de equipo que se esté utilizando en la
célula del robot.

El area de trabajo del robot se define me-
diante parametros del sistema. Consulte
la Manual de referencia técnica - Parame-
tros del sistema.

Continua en la pagina siguiente
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3.1 Introduccidén al movimiento

Continuacion

Accioén Informacion

5 |Mueva el manipulador con ayuda del joys- | El FlexPendant y sus distintos elementos
tick del FlexPendant. y secciones se describen en la seccion E/
FlexPendant en la pagina 17.

El joystick y la forma de correlacionar sus
direcciones se detallan en la seccion Se-
leccion del modo de movimiento en la pa-
gina 121.

La forma de evitar que el manipulador se
mueva en determinadas direcciones duran-
te el movimiento se detalla en la seccién
Bloqueo del joystick en direcciones concre-
tas en la pdgina 126.

Es posible que haya restricciones en las
posibilidades de movimiento. Consulte la
seccién Restricciones en el movimiento
en la pagina 117.

6 |En algunos casos, es posible mover mas |La forma de mover varios manipuladores
de un manipulador a la vez. Para ello se |se detalla en la seccion Movimiento coor-

requiere la opciéon MultiMove. dinado en la pagina 118.

Acerca de los modos de movimiento y los robots

El modo de movimiento y/o sistema de coordenadas seleccionados determinan
la forma en la que se mueve el robot.

En el modo de movimiento lineal, el punto central de la herramienta se mueve a
lo largo de lineas rectas en el espacio, de una forma equivalente a "moverse desde
el punto A hasta el punto B". El punto central de la herramienta se mueve en la
direccion de los ejes del sistema de coordenadas seleccionado.

El modo eje por eje mueve un eje del robot cada vez. En este caso, resulta dificil
predecir como se movera el punto central de la herramienta.

Acerca de los modos de movimiento y los ejes adicionales

Los ejes adicionales solo pueden moverse eje por eje. Un eje adicional puede
haber sido disefado para algun tipo de movimiento lineal o para un movimiento
giratorio (angular). El movimiento lineal se utiliza en los transportadores, mientras
que el movimiento giratorio se utiliza en muchos tipos de manejadores de piezas
de trabajo.

Los ejes adicionales no se ven afectados por el sistema de coordenadas
seleccionado.

Acerca de los sistemas de coordenadas

El posicionamiento de un pasador en un orificio con una herramienta de pinza
puede realizarse de forma muy sencilla en el sistema de coordenadas de la
herramientas, siempre y cuando una de las coordenadas de ese sistema se
encuentre en paralelo con el orificio. La realizacidn de esta misma tarea en el
sistema de coordenadas de la base puede requerir el movimiento en las
coordenadas X, Y y Z, lo que hace mucho mas dificil trabajar con precision.

La seleccion de los sistemas de coordenadas adecuados para el desplazamiento
facilita el movimiento, pero no existe una respuesta simple o Unica a la pregunta
de qué sistema de coordenadas debe utilizarse.

Continua en la pagina siguiente
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3.1 Introduccién al movimiento
Continuacion

Un sistema de coordenadas determinado permite mover el punto central de la
herramienta hasta la posiciéon de destino con un nimero de movimientos de joystick
menor que con otro sistema.

Condiciones como las limitaciones de espacio, los obstaculos o las dimensiones

fisicas de un objeto de trabajo o una herramienta también resultan utiles a la hora
de hacer una valoracién adecuada.

Encontrara mas informacién acerca de los sistemas de coordenadas en la seccion
Sistemas de coordenadas para el movimiento en la pagina 110.
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3.2 Sistemas de coordenadas para el movimiento

Sistemas de coordenadas

Un sistema de coordenadas define un plano o un espacio con ejes, partiendo de
un punto fijo conocido como origen. Los objetivos y las posiciones de robot se
localizan mediante medidas a lo largo de los ejes de los sistemas de coordenadas.

Los robots utilizan varios sistemas de coordenadas, cada uno de ellos adecuado
para tipos concretos de movimientos o programaciones.

El sistema de coordenadas de la base se encuentra en la base del robot. Es
la forma mas facil de mover unicamente el robot de una posicion a otra.

El sistema de coordenadas del objeto de trabajo depende de la pieza de
trabajo y con frecuencia es el mas adecuado para la programacion del robot.

El sistema de coordenadas de la herramienta define la posicion de la
herramienta que utiliza el robot al alcanzar los objetivos programados.

El sistema de coordenadas mundo define la célula de robot. Todos los demas
sistemas de coordenadas dependen del sistema de coordenadas mundo,
ya sea de forma directa o indirectamente. Resulta util en los movimientos,
los movimientos en general y el manejo de estaciones y células con varios
robots o bien robots movidos por ejes externos.

El sistema de coordenadas del usuario resulta util a la hora de representar
equipos que sostienen otros sistemas de coordenadas, por ejemplo objetos
de trabajo.

Configuracion predeterminada
Si cambia el sistema de coordenadas en las propiedades del movimiento, éste se
restablece automaticamente a la configuracion predeterminada tras un reinicio.

Modo lineal

Para cada unidad mecanica, el sistema utiliza de forma predeterminada el sistema
de coordenadas de la base para el modo de movimiento lineal.

Modo de reorientacion
Para cada unidad mecanica, el sistema utiliza de forma predeterminada el sistema
de coordenadas de la herramienta para el modo de movimiento de reorientacion.

Continua en la pagina siguiente
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3.2 Sistemas de coordenadas para el movimiento
Continuacion

Figura de ejes y direcciones de joystick
Los ejes de un manipulador genérico de seis ejes pueden moverse manualmente
con ayuda del joystick. Consulte la documentacion de su centro de produccion o
su célula para determinar la orientacidn fisica de los ejes adicionales.

La figura muestra los patrones de movimiento de los distintos ejes del manipulador.

xx0300000520

Continua en la pagina siguiente
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3.2 Sistemas de coordenadas para el movimiento
Continuacion

El sistema de coordenadas de la base

xx0300000495

El sistema de coordenadas de la base tiene su punto cero en la base del robot, lo
que hace que sus movimientos resulten predecibles en el caso de los robots con
montaje fijo. Por tanto, resulta util a la hora de mover un robot de una posicién a
otra. A la hora de programar un robot, suelen resultar mas adecuados otros
sistemas de coordenadas, como el sistema de coordenadas del objeto de trabajo.
Consulte El sistema de coordenadas del objeto de trabajo en la pagina 113 para
obtener mas informacion.

Si se encuentra en pie delante del robot y realiza un movimiento en el sistema de
coordenadas de la base y en un sistema de robot configurado de la forma normal,
al mover el joystick hacia usted, el robot se mueve a lo largo del eje X, mientras
que el movimiento del joystick hacia los lados hace que el robot se mueva a lo
largo del eje Y. Al girar el joystick, el robot se mueve a lo largo del eje Z.

Continua en la pagina siguiente
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3.2 Sistemas de coordenadas para el movimiento
Continuacion

El sistema de coordenadas del objeto de trabajo

xx0600002738

A Sistema de coordenadas mundo
B Sistema de coordenadas de objeto de trabajo 1
C Sistema de coordenadas de objeto de trabajo 2

El sistema de coordenadas del objeto de trabajo se corresponde con la pieza de
trabajo: Define el posicionamiento de la pieza de trabajo respecto del sistema de
coordenadas mundo (o respecto de cualquier otro sistema de coordenadas).

El sistema de coordenadas del objeto de trabajo debe ser definido en dos bases
de coordenadas: la base de coordenadas del usuario (dependiente de la base de
coordenadas mundo) y la base de coordenadas del objeto (dependiente de la base
de coordenadas del usuario).

Un mismo robot puede tener varios sistemas de coordenadas de objetos de trabajo,
ya sea para representar a varias piezas de trabajo diferentes o se trate de varias
copias de una misma pieza de trabajo en ubicaciones diferentes.

Es en estos sistemas de coordenadas de objetos de trabajo donde se crean los
objetivos y trayectorias durante la programacion del robot. Con ello se consiguen
un sinfin de ventajas:

« Alreposicionar el objeto de trabajo en la estacién, sélo es necesario cambiar
la posicion del sistema de coordenadas del objeto de trabajo para que todas
las trayectorias se actualicen a la vez.

« Permite el trabajo con objetos de trabajo movidos por ejes externos o tracks
de transporte, dado que es posible mover la totalidad del objeto de trabajo
junto con sus trayectorias.

Ejemplos de uso
Por ejemplo, esta determinando las posiciones de un conjunto de orificios que
deben ser perforados a lo largo del borde del objeto de trabajo.

Continua en la pagina siguiente
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3.2 Sistemas de coordenadas para el movimiento
Continuacion

Esta creando una soldadura entre dos paredes de una caja.

El sistema de coordenadas de la herramienta

en0300000497

El sistema de coordenadas de la herramienta tiene su posicion cero en el punto
central de la herramienta. Por tanto, define la posicidn y la orientacion de la
herramienta. El sistema de coordenadas de la herramienta se abrevia con
frecuencia como TCPF (Tool Center Point Frame) o TCP (Tool Center Point).

ElI TCP es el punto movido por el robot hasta las posiciones programadas al ejecutar
programas. Esto significa que si cambia la herramienta (y el sistema de
coordenadas de la herramienta), los movimientos del robot cambiaran de forma
que el nuevo TCP alcance su objetivo.

Todos los robots tienen un sistema de coordenadas de herramienta predefinido,
denominado t ool 0 y situado en la mufeca del robot. Posteriormente es posible
definir varios sistemas de coordenadas de herramienta, como offsets de t ool 0.
Al mover un robot, el sistema de coordenadas de la herramienta resulta util si no

se desea cambiar la orientacion de la herramienta durante el movimiento, por
ejemplo para mover una hoja de sierra sin doblarla.

Ejemplos de uso
Utilice el sistema de coordenadas de la herramienta cuando necesite programar
o ajustar operaciones de roscado, perforacion, fresado o aserrado.

Continua en la pagina siguiente
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3.2 Sistemas de coordenadas para el movimiento
Continuacion

El sistema de coordenadas mundo

Ejemplos de uso

en0300000496

A Sistema de coordenadas de la base del robot 1
B Sistema de coordenadas mundo
C Sistema de coordenadas de la base del robot 2

El sistema de coordenadas mundo tiene su punto cero en una posicion fija de la
célula o la estacidn. Por eso resulta util a la hora de manejar varios robots o robots
que son movidos por ejes externos.

De forma predeterminada, el sistema de coordenadas mundo coincide con el
sistema de coordenadas de la base.

Por ejemplo, suponga que tiene dos robots: uno montado sobre el suelo y uno
invertido. El sistema de coordenadas de la base del robot invertido estaria invertido
también.

Si realiza un movimiento en el sistema de coordenadas de la base del robot
invertido, sera muy dificil predecir los movimientos. En su lugar, seleccione el
sistema de coordenadas mundo compartido.
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3.3 Direcciones del joystick

Introduccion a las direcciones de joystick
El area Direcciones del joystick muestra como los ejes del joystick se
corresponden con los ejes del sistema de coordenadas seleccionado.

@ iCUIDADO!

Las propiedades del area Direcciones no tienen como fin mostrar la direccion
en la que se movera la unidad mecanica. Intente siempre realizar los movimientos
con desplazamientos reducidos del joystick, para comprobar las direcciones
reales en las que se mueve la unidad mecanica.

Direcciones del joystick
El significado de las direcciones de joystick depende del modo de movimiento
seleccionado.

Modo de movimien- | Figura del joystick Descripcion
to
Lineal — Direcciones del joystick —— |El modo Lineal se describe en la
seccion Seleccion de la orienta-
% cion de la herramienta en la pagi-
x Y Z na 123.
en0400001131
Ejes 1,2y 3 — Direcciones del joystick ——|El modo de movimiento de ejes de
(Predeterminado de . 1 a 3 se describe en la seccién
los robots) Movimiento eje por eje en la pagi-
1 3 na 124.

en0300000536

=

Ejes 4,5y 6 — Direccienes del joystic El modo de movimiento de ejes de
4 a 6 se describe en la seccién
Movimiento eje por eje en la pagi-
na 124.

" @
NG
o (®

en0300000537

=

Reorientar — Direcciones del joystic El modo Reorientar se describe

en la seccion Seleccion de la
orientacion de la herramienta en
la pagina 1283.

@
<@
NG

en0400001131
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3.4 Restricciones en el movimiento

Movimiento de ejes adicionales
Los ejes adicionales so6lo pueden moverse eje por eje. Consulte Application
manual - Additional axes and stand alone controller.

Movimiento de unidades mecanicas no calibradas
Si la unidad mecanica no esta calibrada, se muestra el texto Unidad no calibrada
en el area Posicion de la ventana Movimiento.

Las unidades mecanicas no calibradas sélo pueden ser movidas eje por eje. Su
area de trabajo no se comprueba.

Cuando el robot no esta calibrado, el movimiento incremental esta limitado a un
paso por cada inclinacién del joystick. Un robot calibrado realiza 10 pasos/s al
inclinar el joystick.

@ {CUIDADO!

Las unidades mecanicas cuyo area de trabajo no sea controlada por el sistema
de robot pueden moverse hasta posiciones peligrosas. Es necesario utilizar y
configurar topes mecanicos para evitar riesgos para las personas o los equipos.

Movimiento de ejes del robot en el modo independiente
No es posible mover los ejes del robot en el modo independiente. Debe devolver
los ejes al modo normal para poder realizar el movimiento. Consulte Application
manual - Controller software IRC5 para obtener mas detalles.

Movimiento durante el uso de zonas mundo
Con la opcidn World Zones instalada, las zonas definidas restringen los
movimientos al usar el movimiento manual. Consulte Application manual - Controller
software IRC5 para obtener mas detalles.

Movimiento con cargas de eje no definidas
Si hay algun equipo montado sobre cualquiera de los ejes del robot, es necesario
definir las cargas de los ejes. De lo contrario, pueden producirse errores de
sobrecarga durante los movimientos.

La forma de definir las cargas de los ejes se describe en los Manual del producto
entregado con el robot.

Movimiento con pesos de herramienta o carga util no configurados
Si el peso de las cargas o de las cargas utiles no esta configurado, pueden
producirse errores de sobrecarga durante los movimientos. Las cargas de los ejes
adicionales controlados por elementos de software determinados (modelos
dinamicos) sélo pueden ser definidos por programacion.
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3.5 Movimiento coordinado

Coordinacion

Un robot que esta coordinado con un objeto de trabajo sigue los movimientos de
dicho objeto.

Movimiento coordinado

Si se mueve la unidad mecanica que se usa para desplazar el objeto, cualquier
robot que esté coordinado con el objeto de trabajo se movera también, con el fin
de mantener su posicidn relativa respecto del objeto de trabajo.

Configuracion de la coordinacion

Accion

Informacion

Seleccione el robot que desee coordinar
con otra unidad mecanica.

Consulte Seleccion de la unidad mecanica
para el movimiento manual en la pagina 119.

Cambie el valor de Sistema de coordena-
das a Objeto de trabajo.

Consulte Seleccion del sistema de coorde-
nadas en la pagina 125.

Cambie Objeto de trabajo al objeto de
trabajo movido por la otra unidad mecani-
ca.

Consulte Seleccion de herramienta, objeto
de trabajo y carga util en la pagina 122.

Seleccione la unidad mecanica que mueve
el objeto de trabajo.

Cualquier movimiento realizado mientras
esté seleccionada esta unidad mecanica

también afectara al robot que esta coordi-
nado con ella.

Coordinacion de robots

La coordinacién de robots, de forma que al mover un robot otro robot siga sus
movimientos, requiere la opcion MultiMove. Consulte Manual de
aplicaciones - MultiMove.
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3.6.1 Seleccion de la unidad mecanica para el movimiento manual

3.6 Ajustes basicos para el movimiento

3.6.1 Seleccion de la unidad mecanica para el movimiento manual

Propiedades de movimiento manual
Si su sistema tiene mas de un robot, es decir robots adicionales o ejes adicionales,
debe seleccionar qué unidad mecanica desea mover al utilizar el joystick.

Existen tres formas de seleccionar la unidad mecanica:
« Utilizar el botén Seleccionar unidad mecanica.
- Con la ventana de movimiento del menu ABB.

« Con el menu Configuracion rapida, Unidad mecanica. Consulte Menu
Configuracion rapida, Unidad mecanica en la pagina 62.

Cualquier cambio que haga en las propiedades del movimiento sélo afecta a la
unidad mecanica que tenga seleccionada en ese momento.

Todas las propiedades de movimiento se guardan y restablecen al reactivar el
movimiento de la unidad mecanica correspondiente.

Identificacion de las unidades mecanicas
Cada unidad mecanica que puede mover aparece incluida en la lista de unidades
mecanicas. El nombre de la unidad se define en la configuracion del sistema. Cada
unidad cuenta con un simbolo que se utiliza en la barra de estado. Consulte la
seccion Barra de estado en la pagina 59.

En el modo manual, el botén del menu Configuracion rapida muestra qué unidad
mecanica esta seleccionada.

Consulte la documentacion de su centro de produccion o su célula para saber qué
unidades mecanicas estan disponibles en su sistema de robot.

Seleccion de la unidad mecanica con el botén fisico
Pulse el botdn Seleccionar unidad mecanica para cambiar de unidad. Una
pulsacion en el botén cambia a la siguiente unidad mecanica, como pasos de un
ciclo.

xx0900000051

Seleccion de la unidad mecanica en la ventana de movimiento
Utilice este procedimiento para usar la ventana de movimiento para seleccionar
la unidad mecanica a mover.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Movimiento.

Continua en la pagina siguiente
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3.6.1 Seleccidn de la unidad mecanica para el movimiento manual

Continuacion

Ejemplos de uso

Accioén

2 |Toque Unidad mecanica.

— @Q Manual Motores ON Fx x
—
e v ik MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

& Movimiento - Unidad mecanica

Seleccion actual: ROB_1

Seleccione una unidad mecanica para cambiar su estado.

Unidad mecanica / Estado 1a2de2
153 ROB_1 Activado

S ROB_2 Activado

0K Cancelar

5 o "5
%

en0400000653

3 |Toque la unidad mecanica que desea mover y toque OK.
La unidad mecanica seleccionada sigue activa hasta que seleccione otra unidad me-

canica, incluso si cierra la ventana Movimiento.

Su sistema de robot puede constar de mas de un robot individual. También puede
disponer de otras unidades mecanicas, por ejemplo manejadores de piezas de
trabajo o ejes adicionales montados sobre el robot y que también es posible mover.

Informacion relacionada

Si el sistema utiliza Multitasking y tiene mas de una tarea de movimiento y utiliza
mas de una unidad mecanica, la unidad mecanica seleccionada puede cambiarse
automaticamente cuando se cambia entre las ventanas del Editor de programas.
Consulte la seccion Editor de programas en la pdgina 45.

Las unidades mecanicas pueden ser activadas o desactivadas con la funcion
Activar del menu Movimiento.
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3.6.2 Seleccion del modo de movimiento

3.6.2 Seleccion del modo de movimiento

Modo de movimiento
Existen tres formas de seleccionar el modo de movimiento:
1 Con el botén Cambiar modo de movimiento.
2 Con la ventana de movimiento del menu ABB.

3 Con el menu Configuracion rapida, Unidad mecanica. Consulte Menu
Configuracion rapida, Unidad mecanica en la pagina 62.

Seleccion del modo de movimiento con el botéon de cambio

Pulse el botén Cambiar el modo de movimiento de reorientacién/lineal para
cambiar de modo de movimiento.

)
|~

xx0900000052

Seleccion del modo de movimiento en la ventana de movimiento

Utilice este procedimiento para seleccionar el modo de movimiento en la ventana
de movimiento.

Accion Informacion

1 | En el menu ABB, toque Movimiento.

2 |Toque Modo movto..

3 |Toque el modo que desee y toque OK. El significado de las direcciones del joys-
tick se muestra en el area Direcciones del
joystick tras la seleccion.

Informacion relacionada
Direcciones del joystick en la pagina 116.
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3.6.3 Seleccion de herramienta, objeto de trabajo y carga util

3.6.3 Seleccion de herramienta, objeto de trabajo y carga util

Descripcion general
Siempre resulta importante elegir la herramienta, objeto de trabajo o carga util
adecuados. Resulta absolutamente esencial al crear un programa mediante
movimientos hasta las posiciones de destino.

Si no lo hace, lo mas probable es que dé lugar a errores de sobrecarga y/o
posicionamiento incorrecto, ya sea durante el movimiento o al ejecutar el programa
en produccion.

Seleccion de herramienta, objeto de trabajo y carga util

Accion

1 |En el menu ABB, seleccione Movimiento para ver las propiedades de movimiento.

2 |Toque Herramienta, Objeto de trabajo o Carga util para mostrar listas de herramientas
disponibles, objetos de trabajo o cargas utiles.

3 |Toque la herramienta, el objeto de trabajo o la carga util que desee, seguido de OK.
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3.6.4 Seleccion de la orientacion de la herramienta

3.6.4 Seleccion de la orientacion de la herramienta

Ejemplos de uso

Las herramientas de soldadura al arco, fresado y dispensacion deben estar
orientadas con un angulo determinado respecto de la pieza de trabajo para obtener
los mejores resultados. También es necesario establecer el angulo para la
perforacion, el fresado o el aserrado.

En la mayoria de los casos, la orientacion de la herramienta es definida cuando
el punto central de la herramienta ha sido movido ya hasta una posicion
determinada, por ejemplo el punto de inicio del funcionamiento de la herramienta.
Después de definir la orientacion de la herramienta, puede continuar moviéndose
en un movimiento lineal para completar la trayectoria y la operacion prevista.

Definicion de la orientacion de la herramienta

La orientacion de la herramienta es relativa respecto del sistema de coordenadas
seleccionado en ese momento. Sin embargo, desde la perspectiva del usuario,
este hecho no es observable.

Seleccion de la orientacion de la herramienta

Accion

1 |En el menu ABB, toque Movimiento.

2 |Toque Modo de movimiento, luego, Reorientar y, a continuacion, Aceptar.

3 |Sinolahaseleccionado aun, seleccione la herramienta correcta con el procedimiento
especificado en Seleccion de herramienta, objeto de trabajo y carga util en la pagina 122.

4 |Presione y mantenga presionado el dispositivo de habilitacion de tres posiciones para
activar los motores de la unidad mecanica.

Mueva el joystick y la orientacion de la herramienta cambiara.

Q Recomendacién

Utilice el menu Configuracion rapida para seleccionar mas rapido el modo de
movimiento.
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3 Movimiento

3.6.5 Movimiento eje por eje

3.6.5 Movimiento eje por eje

Movimiento eje por eje
Existen tres formas de seleccionar el eje a mover:

+ Con el boton Cambiar modo de movimiento, grupo de ejes.
« Con la ventana de movimiento del menu ABB.

« Con el menu Configuracion rapida, Unidad mecanica. Consulte Menu
Configuracion rapida, Unidad mecanica en la pagina 62.

En el modo manual, el botén del menu Configuracion rapida muestra qué grupo

d
L

e ejes esta seleccionado.
a forma de usar el joystick durante el movimiento eje por eje se indica en el area

Direcciones del joystick. Consulte Figura de ejes y direcciones de joystick en la

p

agina 111.

Ejemplos de uso

Utilice el movimiento eje por eje cuando necesite:

« Alejar la unidad mecanica de una posicion peligrosa.
» Alejar los ejes del robot de singularidades.
- Posicionar los ejes para la calibracidn fina.

Seleccion del grupo de ejes con el boton de cambio
Pulse el botén Cambiar el modo de movimiento, grupo de ejes para cambiar de
modo de movimiento.

|

(o

xx0900000053

Seleccion del grupo de ejes en la ventana de movimiento
Utilice este procedimiento para seleccionar el grupo de ejes en la ventana de
movimiento.

Accion

1

En el menu ABB, toque Movimiento.

2 |Toque Modo de movimiento.

3 |Toque el grupo de ejes 1-3 6 4-6 y a continuacién toque OK.

@ {CUIDADO!

La orientacion de cualquier herramienta que tenga montada afectara a este
procedimiento. Si la orientacion resultante es importante, realice el procedimiento
descrito en Seleccion de la orientacion de la herramienta en la pagina 123 cuando
termine.
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3.6.6 Seleccion del sistema de coordenadas

3.6.6 Seleccion del sistema de coordenadas

Sistemas de coordenadas para el movimiento
El sistema de coordenadas mas adecuado para su movimiento depende de muchos
factores. Consulte las secciones Sistemas de coordenadas para el movimiento en
la pagina 110 para obtener mas informacion.
Existen dos formas de seleccionar el sistema de coordenadas:
« Con la ventana de movimiento del menu ABB.

- Con el menu Configuracion rapida, Unidad mecanica. Consulte Menu
Configuracion rapida, Unidad mecanica en la pagina 62.

Requisitos previos
Seleccione el modo de movimiento adecuado para el movimiento previsto.

Herramientas fijas en el sistema de coordenadas de la herramienta
Si su sistema de robot utiliza herramientas fijas, debe seleccionar tanto la
herramienta correcta como el objeto de trabajo adecuado (sostenido por el robot)
para realizar el desplazamiento en las coordenadas de la herramienta.

El sistema de coordenadas de la herramienta se define con la posicion y la
orientacion de la herramienta fija y esta fijo en el espacio. Para realizar las
operaciones deseadas, debe mover el objeto de trabajo. De esta forma, es posible
expresar las posiciones en el sistema de coordenadas de la herramienta.

Seleccion del sistema de coordenadas
Utilice este procedimiento para seleccionar el sistema de coordenadas en la
ventana de movimiento.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Movimiento.

2 |Toque Sistema de coordenadas.
3 |Toque para seleccionar un sistema de coordenadas.
4 |Toque Aceptar.
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3.6.7 Bloqueo del joystick en direcciones concretas

3.6.7 Bloqueo del joystick en direcciones concretas

Descripcion general
Es posible bloquear el joystick en direcciones concretas para impedir el movimiento
de uno o varios ejes.
Por ejemplo, esto puede resultar util al hacer ajustes detallados en las posiciones
o al programar operaciones que soélo deben realizarse en la direccién de un eje
concreto del sistema de coordenadas.
Recuerde que el bloqueo de los distintos ejes depende del modo de movimiento
seleccionado actualmente.

¢Qué ejes estan bloqueados?
Esta seccion describe cémo comprobar qué direcciones del joystick estan
bloqueadas.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Movimiento para ver las propiedades de movimiento.

2 |Toque Bloqueo de joystick para consultar las propiedades del joystick o compruebe
las propiedades del area Direcciones del joystick que aparecen en la esquina derecha
de la ventana.

Los ejes bloqueados presentan un icono de candado.

Bloqueo del joystick en direcciones concretas
Esta seccion describe como bloquear el joystick en direcciones concretas.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Movimiento.

2 |Toque Bloqueo de joystick.

— v @D Manual Motores ON .! x
. = MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

& Movimiento - Blogueo de joystick

Seleccién actual: Ninguno

Seleccione qué eje del joystick desea bloquear.

@ ®

Horizontal Vertical Rotacion

®

0K Cancelar

5 e e
“ B

en0300000488

Continua en la pagina siguiente
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3 Movimiento

3.6.7 Bloqueo del joystick en direcciones concretas
Continuacion

Accion

3 |Toque el eje o los ejes del joystick que desee bloquear.

Cada vez que toque en un eje, su estado cambia de bloqueado a desbloqueado o vi-
ceversa.

4 |Toque OK para realizar el bloqueo.

Desbloqueo de todos los ejes
Esta seccion describe como desbloquear todos los ejes de las direcciones del
joystick.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Movimiento.

2 |Toque Bloqueo de joystick.

3 |Toque Ninguno y a continuacion toque OK.
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3.6.8 Movimiento incremental para posicionamientos exactos

3.6.8 Movimiento incremental para posicionamientos exactos

Movimiento incremental
Utilice el movimiento incremental para mover el robot en pasos pequefios, lo que
permite un posicionamiento muy exacto.
Esto significa que cada vez que accione el joystick, el robot se mueve un paso (un
incremento). Si mantiene accionado el joystick durante uno o varios segundos, se
realiza una secuencia de pasos (a una velocidad de 10 pasos por segundo) mientras
se mantenga accionado el joystick.

El modo predeterminado es el modo no incremental, en el que el robot se mueve
continuamente al accionar el joystick.

Existen tres formas de seleccionar el tamano del incremento:
« Con el botén Activar/desactivar incrementos.
« Con la ventana de movimiento del menu ABB.

« Con el menu Configuracion rapida, Incrementos. Consulte Menu
Configuracion rapida, Incremento en la pagina 68.

Para usar el botén de activacion/desactivacion debe seleccionar primero el tamafo
del incremento en la ventana de movimiento o en el menu Configuracion rapida.

Seleccion de incrementos con el boton de cambio
Pulse el botén Activar/desactivar incrementos para cambiar el tamano del
incremento; el cambio es entre ningun incremento y el tamafio de incremento
seleccionado anteriormente en la ventana movimiento.

xx0900000054

Seleccion de incrementos en la ventana de movimiento
Utilice este procedimiento para seleccionar el tamano de movimiento incremental
con la ventana de movimiento.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Movimiento.

Continua en la pagina siguiente
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3.6.8 Movimiento incremental para posicionamientos exactos

Continuacion

Accidén

2 |Toque Incremento.

=V

£ Movimiento - Incremento

@D Manual
) MySystem (RSTEST4)

Motores ON

Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

E!x

Seleccion actual:

Ninguno

Seleccione el modo incremental.

%)

en0400000971

Pequeiio Mediano Grande Usuario
0K Cancelar
- ;€
)
D

3 |Toque el modo de incremento que desee. Consulte la descripcion de la seccién Ta-
mafios del movimiento incremental en la pdgina 129.

4 |Toque OK.

Tamafhos del movimiento incremental

Seleccione incrementos pequeios, medianos o grandes. También puede definir
sus propios tamafios de movimiento incremental.

Incremento Distancia Angulo
Pequefio 0,05 mm 0.005°
Mediano 1 mm 0.02°
Grande 5 mm 0.2°
Usuario
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3.6.9 Como leer la posicidn exacta

3.6.9 Como leer la posicion exacta

Acerca de las posiciones y los cuentarrevoluciones

La posicion exacta del robot se determina utilizando la posicion de los resolvers
y los contadores que cuentan el numero de revoluciones del resolver. Estos se
denominan cuentarrevoluciones.

Si el robot esta calibrado correctamente la posicion actual se calcula
automaticamente en la puesta en marcha.

@ {CUIDADO!

Si las posiciones se muestran con texto rojo, los valores de los
cuentarrevoluciones se pierden y en su lugar se muestran los valores
almacenados en la tarjeta de medida serie. Tenga cuidado al mover manualmente
el robot si los valores se muestran con texto rojo. jObserve con atencién el robot
y no utilice los valores mostrados! Si la unidad mecanica esta sin calibrar, la
posicion real puede ser diferente de los valores de posicion almacenados por
la tarjeta de medida serie. Debe actualizar los cuentarrevoluciones para poder
iniciar el programa. Consulte Actualizacion de los cuentarrevoluciones en la
pagina 294.

o

Si no se muestran posiciones la unidad mecanica esta sin calibrar. En su lugar,
se muestra el texto La unidad mecanica seleccionada no esta calibrada.

ﬂ Nota

Al actualizar los cuentarrevoluciones, la instruccién o funcién de RAPID en curso,
se interrumpe y se borra la trayectoria.

Como se muestran las posiciones del robot

Las posiciones siempre se muestran como:

- El punto en el espacio, expresado en las coordenadas X, Y y Z del punto
central de la herramienta.

- Larotacion angular del punto central de la herramienta, expresado en angulos
Euler o como cuaternio.

Como se muestran las posiciones de los ejes adicionales

Al mover un eje adicional, sélo se muestra la posicion del eje.

Las posiciones de los ejes lineales se expresan en milimetros como la distancia
respecto de la posicion de calibracion.

Las posiciones de los ejes giratorios se expresan en grados como el angulo
respecto de la posicion de calibracion.

Continua en la pagina siguiente
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3.6.9 Como leer la posicién exacta
Continuacion

Coémo leer la posicion exacta
Este procedimiento describe cdmo leer la posicién exacta.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Movimiento.

2 |La posicion se muestra en las propiedades del area Posicion del lado derecho de la
ventana.

Consulte la figura de la seccion Movimiento en la pagina 40.

Formato de posicion
La posiciéon puede mostrarse en formatos diferentes. Toque Formato de posicion
para cambiar la configuracion.

La Posicion puede mostrarse en relacion con las siguientes bases de coordenadas:
« Mundo
+ Base
« Objeto de trabajo
El Formato de orientacion puede configurarse como:
« Cuaternio
« Angulos Euler
El Formato de angulo de posicion puede configurarse como:
« Angulos
La Unidad de angulo de presentacion puede configurarse como:

« Grados
- Radianes
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3.6.10 Alineacion de herramientas

3.6.10 Alineacion de herramientas

Descripcion general

Es posible alinear una herramienta con otro sistema de coordenadas.

A la hora de alinear una herramienta, el eje Z de la herramienta se alinea con el
eje mas cercano del sistema de coordenadas seleccionado. Por tanto, se
recomienda mover primero la herramienta de forma que quede situada a poca
distancia de las coordenadas deseadas.

iRecuerde que los datos de la herramienta no cambian!

Alineacion de unidades mecanicas

En este procedimiento se describe cdmo alinear herramientas.

Accion

En el menu ABB, toque Movimiento.

Asegurese de que esté activa la herramienta correcta y toque Alinear....

— v @D Manual Motores ON .! x
. N MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

&£ Movimiento - Alinear

Herramienta actual:  tool0

1. Elija con qué sist. coordenadas desea alinear la herr. seleccionada:

Coord.: I Mundo ﬂ

2. Pulse el dispositivo de habilitacion y mantenga pulsado a

‘ Iniciar alineacion

3. Cuando haya terminado, toque 'Cerrar'.

Cerrar

en0500001548

¥

&

Seleccione el sistema de coordenadas con el que desea alinear la herramienta selec-
cionada.

Presione y mantenga presionado el dispositivo de habilitacion de tres posiciones y,
luego, presione y mantenga presionado Iniciar alineacion para iniciar la alineacion
de la herramienta.

Toque Cerrar cuando haya terminado.
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4 Programacion y pruebas

4.1 Antes de empezar a programar

Herramientas de programacion
Puede usar tanto el FlexPendant como RobotStudio Online para las tareas de
programacion. El FlexPendant es el mas adecuado para la modificacion de
programas, por ejemplo posiciones y trayectorias, mientras que RobotStudio es
preferible para la programacion compleja.

La forma de programar con RobotStudio se describe en el Manual del
operador - RobotStudio.

Definicion de herramientas, cargas utiles y objetos de trabajo
Defina las herramientas, las cargas utiles y los objetos de trabajo antes de empezar
a programar. Siempre puede volver atras y definir mas objetos en otro momento,
pero debe definir sus objetos basicos con antelacion.

A JAVISO!

Es importante definir siempre la carga real de la herramienta y, si se usa, la carga
util del robot (por ejemplo, una pieza sujeta por una pinza). Una definicion
incorrecta de los datos de carga puede dar lugar a la sobrecarga de la estructura
mecanica del robot. Existe también el riesgo de que pueda superarse la velocidad
en el modo manual a velocidad reducida.

Cuando se especifican datos de carga incorrectos, este hecho suele tener las
consecuencias siguientes:

« El robot no pude funcionar a su capacidad maxima.
« Peor exactitud de la trayectoria, con riesgo de sobrepasar posiciones.
« Riesgo de sobrecarga de la estructura mecanica.

El controlador monitoriza continuamente la carga y escribe un registro de eventos
si la carga es mas elevada que la prevista. Este registro de eventos se guarda
y registra en la memoria del controlador.

Definicién de sistemas de coordenadas
Asegurese de que los sistemas de coordenadas mundo y de la base sean
configurados correctamente durante la instalacion de su sistema de robot.
Asegurese también de que los ejes adicionales estén configurados.

Continua en la pagina siguiente
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4 Programacion y pruebas

4.1 Antes de empezar a programar
Continuacion

Defina los sistemas de coordenadas de herramienta y de objeto de trabajo antes
de empezar a programar. A medida que afiada mas objetos mas adelante, también
necesitara definir los sistemas de coordenadas correspondientes.

Q Recomendacion

Para obtener mas informacion acerca del lenguaje RAPID y su estructura,
consulte Manual de referencia técnica - RAPID Overviewy Manual de referencia
técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.
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4.2 Utilizacion de programas de RAPID

4.2 Utilizaciéon de programas de RAPID

Utilizacion del programa de RAPID
Este procedimiento describe los pasos principales necesarios para crear, guardar,
editar y depurar cualquier programa de RAPID.
Recuerde que hay mas informacion disponible de la que se indica en el
procedimiento.

Accioén

Informacion

Empiece por la creacion de un programa
de RAPID.

La forma de crear un programa de RAPID
se detalla en la seccién Manejo de progra-
mas en la pagina 137.

Edite su programa.

Siga los pasos que se detallan en la sec-
cion Manejo de instrucciones en la pdgi-
na 148.

Para simplificar la programacién y no per-
der la vision general del programa, es po-
sible que desee dividir el programa en mas
de un modulo.

La forma de visualizar, anadir o eliminar
un modulo se detalla en la seccion Manejo
de mddulos en la pagina 140.

Para simplificar aiin mas la programacion,
es posible que desee dividir el médulo en
mas de una rutina.

La forma de anadir o eliminar una rutina
en la seccion Manejo de rutinas en la pagi-
na 143.

Durante la programacion, es posible que
desee trabajar con:
* Herramientas

« Objetos de trabajo
- Cargas utiles

Lea también las secciones siguientes:
« Creacion de una herramienta en la
pagina 167.
« Creacion de un objeto de trabajo en
la pagina 183.
» Creacion de una carga util en la pa-
gina 191.

Para poder enfrentarse a los posibles
errores que pueden producirse durante la
ejecucion del programa, es posible que
desee crear un gestor de errores.

Los gestores de errores se describen en
los manuales de RAPID.

Después de completar el programa de
RAPID en si, debera probarlo antes de
ponerlo en produccién.

Siga los pasos que se detallan en la sec-
cion Pruebas en la pdgina 197.

Después de probar el funcionamiento de
su programa de RAPID, es posible que
necesite modificarlo. Es posible que desee
modificar o ajustar las posiciones progra-
madas, las posiciones del TCP o las trayec-
torias.

La forma de modificar posiciones mientras
el programa esta en funcionamiento se
describe en la seccion HotEdit ment en la
pdgina 36.

La forma de modificar posiciones en el
modo manual se describe en la seccion
Modificacion de posiciones en el Editor de
programas o la ventana de produccion en
la pagina 261.

Puede eliminar los programas que no sean
necesarios.

Continua en la pagina siguiente
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4.2 Utilizacién de programas de RAPID

Continuacion

Ejecucion del programa

Este procedimiento especifica cdémo usar un programa de RAPID creado
anteriormente.

Accioén

Informacion

Cargue un programa creado anteriormente.

Se describe en la seccion Inicio de progra-
mas en la pagina 237.

Al iniciar la ejecucion del programa, tiene
la opcidn de ejecutar el programa una sola
vez o ejecutarlo de forma continuada.

Se describe en la seccion Menu Configura-
cion rapida, Modo de ejecucion en la pagi-
na 69.

Una vez cargado el programa, puede iniciar
la ejecucidn del programa.

Encontrara una descripcion en la seccion
Inicio de programas en la pagina 237 y en
Utilizacion de programas Multitasking en
la pdgina 241.

Una vez completada la ejecucion del pro-
grama, es posible detenerlo.

Siga los pasos que se detallan en la sec-
cion Detencion de programas en la pagi-
na 240.

136

Manual del operador - IRC5 con FlexPendant

3HACO050941-005 Revision: L

© Copyright 2021 ABB. Reservados todos los derechos.




4 Programacion y pruebas

4.3.1 Manejo de programas

4.3 Concepto de programacion

4.3.1 Manejo de programas

Descripcion general
En esta seccion se detalla como realizar el manejo normal de los programas de
robot. Detalla como:

« Crear un nuevo programa

« Cargar un programa creado anteriormente

« Guardar un programa

« Cambiar el nombre de un programa

« Eliminar un programa
Cada tarea debe contener un programa, ni mas ni menos. Recuerde que los
procedimientos siguientes describen un sistema con una sola tarea, lo que significa
que solo hay una tarea disponible.

La forma de crear un nuevo programa cuando no hay ningtin programa disponible
se detalla en la seccidn Creacion de un programa nuevo en la pagina 137.

Acerca de los archivos de programa
Al guardar un programa en el disco duro del controlador, se guarda de forma
predeterminada en el directorio HOME de la carpeta del sistema, a no ser que se
indique otra ubicacion. La forma de establecer otra ruta predeterminada se detalla
en la seccidn Establecimiento de rutas predeterminadas en la pagina 84.

El programa se guarda como una carpeta que tiene el mismo nombre del programa
y contiene el archivo del programa en si, del tipo pgf.

Al cargar un programa, se abre la carpeta del programa y se selecciona el archivo

pof.
Al cambiar el nombre de un programa, se cambia el nombre de la carpeta y del
archivo del programa.

Cuando se guarda un programa cargado que ya estaba guardado en el disco duro,
no es necesario abrir la carpeta de programa existente. En su lugar, debe guardar
la carpeta de programa de nuevo y sobrescribir la versidn anterior, o bien cambiar
el nombre del programa.

Creacion de un programa nuevo
En esta seccion se describe como crear un nuevo programa.

Accioén

1 |En el menu ABB, toque Editor de programas.

2 |Toque Tareas y programas.

Continua en la pagina siguiente
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4.3.1 Manejo de programas
Continuacion

Accion

3 |Toque Archivo y a continuacion Nuevo programa.
Si ya habia un programa cargado, aparece una ventana de didlogo de advertencia.

« Toque Guardar para guardar el programa que esta cargado.

- Toque No guardar para cerrar el programa que esta cargado sin guardarlo, es
decir, para eliminarlo de la memoria de programas.

« Toque Cancelar para dejar cargado el programa.

4 |Como pasos siguientes, afiada instrucciones, rutinas o moédulos.
Se crea un nuevo programa.

Carga de un programa existente
En esta seccion se describe como cargar un programa creado anteriormente.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Editor de programas.

2 |Toque Tareas y programas.

3 |Toque Archivo y Cargar programa.

Si ya habia un programa cargado, aparece una ventana de didlogo de advertencia.
» Toque Guardar para guardar el programa que esta cargado.

- Toque No guardar para cerrar el programa que esta cargado sin guardarlo, es
decir, para eliminarlo de la memoria de programas.

« Toque Cancelar para dejar el programa cargado.

4 |Utilice la herramienta de busqueda de archivos para buscar el archivo de programa
que desee cargar (archivos del tipo pgf). A continuacion, toque OK.
El programa se carga y su cédigo se muestra en la pantalla.

— Manual Motores ON 3 ¥

—_— v @é MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100% x
D.EI MyPrograml en T_ROB1/MainModule/main

Tareas y programas V‘ Mdodulos V‘ Rutinas V‘
3 PROC main () — LN
1o MoveL pl0, v1000, z50, tool0; M
11 MoveL p20, v100, zl1l5, tool0;
12 WaitDI DI1, 1;
13 MoveL p30, v100, zl15, tool0;
14 WaitDI DI2, 1;
15 MoveL p40, v100, zl1l5, tool0;
16 MoveL pl0, v100, zl1l5, tool0;
ENDPROC —

17
1: | ENDMODULE

Aiiadir - . - 4 Modificar Ocultar

. . Editar Depurar o _

instruccién posicion decdlaraciones

DR e
® B

en0400000699

Continua en la pagina siguiente
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4.3.1 Manejo de programas
Continuacion

Guardado de un programa

En esta seccion se describe como guardar en el disco duro del controlador el
programa que esta cargado en este momento.

Los programas cargados se guardan automaticamente en la memoria de programas,
pero el guardado en el disco duro del controlador constituye una precaucion
adicional.

Accion

En el menu ABB, toque Editor de programas.

Toque Tareas y programas.

Toque Archivo y seleccione Guardar programa como....

W N

Utilice el nombre de programa propuesto o toque ... para abrir el teclado en pantalla

e introducir un nuevo nombre. A continuacion, toque OK.

Cambio de nombre de un programa cargado
En esta seccidn se describe como cambiar el nombre de un programa cargado.

Accion

En el menu ABB, toque Editor de programas.

Toque Tareas y programas.

Toque Archivo y seleccione Cambiar nombre de programa.
Aparece un teclado en pantalla.

Utilice el teclado en pantalla para introducir el nuevo nombre del programa. A conti-
nuacion, toque OK.

Eliminacion de un programa

En esta seccion se describe como eliminar un programa.

Accion

En el menu ABB, toque Editor de programas.

2 |Toque Tareas y programas.
3 |Toque Archivo y seleccione Eliminar programa.
Aparece una ventana de dialogo de confirmacion.
4 |Toque OK para borrar o Cancelar para mantener el programa intacto.
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4.3.2 Manejo de médulos

4.3.2 Manejo de modulos

Descripcion general

En esta seccidn se detalla como manejar los médulos de programa, es decir:

Crear un nuevo modulo

Cargar un modulo creado anteriormente
Guardar un modulo

Cambiar el nombre de un médulo
Eliminar un médulo

Creacion de un nuevo médulo
En esta seccion se describe como crear un nuevo modulo.

Accion

En el menu ABB, toque Editor de programas.

2 |Toque Modulos.
3 |Toque Archivo y Nuevo moédulo.
— Manual Motores ON !
=V @é MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) X
3 Nuevo médulo - MyPrograml en T_ROB1
Nuevo médulo
Nombre: Modulel ABC...
Tipo: Program v
0K Cancelar
ROB_1
)
E= 5
en0400000688
4 |Toque ABC... y utilice el teclado en pantalla para introducir el nombre del nuevo moé-
dulo. Toque OK para cerrar el teclado en pantalla.
5 |Seleccione qué tipo de médulo desea crear:

* Programa
+ Sistema
A continuacion, toque OK.

La forma de cambiar mas adelante entre estos tipos se detalla en la seccion Cambio
del tipo de modulo en la pagina 142.

Continua en la pagina siguiente
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4.3.2 Manejo de médulos
Continuacion

Carga de un modulo creado anteriormente
En esta seccion se describe como cargar un médulo creado anteriormente.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Editor de programas.

2 |Toque Médulos.

3 |Toque Archivo y a continuacion Cargar médulo.

E \4 @é :2:;:"1 (RSTEST4) ::tt::;o(:de 2) (Velocidad 100%?; X
Abrir - D:/Robotics_TestAutomation/ Testcomplete/RobotStudio/ Integration_ RWC/ Inpu...
IArchivos de médulos (*.mod) ﬂ

Nombre / | Tipo la4des
o Arc Carpeta

o MyPrograml Carpeta

o MyProgram2 Carpeta

o RS Carpeta

Archivo:

% g /Ll:l} 0K Cancelar

E= 5
% D

en0400000689

Busque el médulo que desea cargar. Consulte la seccidon FlexPendant Explorer en la
pdgina 38. Es posible definir una ruta predeterminada, como se detalla en la seccion
Establecimiento de rutas predeterminadas en la pagina 84.

4 |Toque OK para cargar el moédulo seleccionado.
El mddulo se carga.

Guardado de un médulo
En esta seccion se describe como guardar un médulo.

Accioén

1 |En el menu ABB, toque Editor de programas.

Toque Médulos y toque para seleccionar el médulo que desee cargar.

Toque Archivo y a continuacién Guardar médulo como...

H W N

Toque el nombre de archivo propuesto y utilice el teclado en pantalla para introducir
el nombre del mddulo. A continuacion, toque OK.

5 |Utilice la herramienta de busqueda de archivos para indicar dénde desea guardar el
modulo. Consulte la seccion FlexPendant Explorer en la pagina 38. La ubicacion
predeterminada es el disco del controlador, pero es posible establecer cualquier otra
ubicacion como predeterminada, como se detalla en la seccion Establecimiento de
rutas predeterminadas en la pagina 84.

A continuacion, toque OK.
El médulo se guarda.

Continua en la pagina siguiente
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4.3.2 Manejo de médulos
Continuacion

Cambio de nombre de un médulo
En esta seccion se describe como cambiar el nombre de un médulo.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Editor de programas.

2 |Toque Moédulos.

3 |Toque Archivo y a continuacion Cambiar nombre de médulo...
Aparece el teclado en pantalla.

4 |Utilice el teclado en pantalla para introducir el nombre del médulo. A continuacion,
toque OK.

Cambio del tipo de modulo
En esta seccion se describe como cambiar el tipo de médulo.

Accion

-

En el menu ABB, toque Editor de programas.

Toque Médulos y seleccione el médulo que desea cambiar.

Toque Archivo y Cambiar declaracion...

Toque Tipo y seleccione el tipo de médulo.
Toque OK.

o~ W N

Eliminacion de un modulo

En esta seccion se describe como eliminar un médulo de la memoria. Si el médulo
esta guardado en el disco, no se borrara del disco.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Editor de programas.

2 |Toque Médulos y toque para seleccionar el modulo que desee eliminar.

3 |Toque Archivo y a continuacion Eliminar médulo...
Aparece una ventana de dialogo.

4 |Toque OK para eliminar el médulo sin guardarlo.
Si desea guardar primero el médulo, toque Cancelar y guarde primero el médulo.

La forma de guardar el médulo se detalla en la seccién Guardado de un médulo en
la pagina 141.
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4.3.3 Manejo de rutinas

4.3.3 Manejo de rutinas

Descripcion general

En esta seccion se detalla como manejar las rutinas de programa, es decir:

Crear una nueva rutina
Crear una copia de una rutina
Cambiar la declaracion de una rutina

Eliminar una rutina

Creacion de una rutina nueva
En esta seccion se detalla como crear una nueva rutina, modificar su declaracion
y su adicion a un médulo.

Accion
1 |En el menu ABB, toque Editor de programas.
2 |Toque Rutinas.
3 |Toque Archivo y a continuacion Nueva rutina.
Se crea una nueva rutina, que se muestra con los valores de declaracion predetermi-
nados.
— Manual Motores ON E!
=V @% MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) X
D.EI Nueva rutina - MyPrograml en T_ROB1/MainModule
Declaracion de rutina
Nombre: Routinel ABC...
Tipo: Procedimiento 4
Parametros: Ninguno |I|
num
Mddulo: MainModule v
Declaracién local: =] Gestor de deshacer: =]
Gestor de errores: B Gestor ej. hac. atras: B
Resultado... 0K Cancelar
0B_1
o
O %8
en0400000692
4 |Toque ABC... y utilice el teclado en pantalla para introducir el nombre de la nueva
rutina. A continuacion, toque OK.
5 |Seleccione el tipo de rutina:
« Procedimiento: Se utiliza para las rutinas normales que no requieren un valor
de retorno.
« Funcidn: Se utiliza para las rutinas normales que requieren un valor de retorno.
- Rutina TRAP: Se utiliza para las rutinas de interrupcion.
Continua en la pagina siguiente
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4.3.3 Manejo de rutinas
Continuacion

Accion

¢Necesita utilizar parametros?

En caso POSITIVO, toque ... y siga los pasos detallados en la seccion Definicion de
parametros de una rutina en la pagina 144.
En caso NEGATIVO, continte en el paso siguiente.

Seleccione el médulo al que desee anadir la rutina.

Toque la casilla de verificacion Declaracion local para seleccionar esta opcion si desea
que la rutina sea local.

Las rutinas locales sélo pueden usarse en el médulo seleccionado.

Toque OK.

Definicidon de parametros de una rutina
En esta seccidn se describe como definir los parametros de una rutina.

Accion

En la declaracion de la rutina, toque ... para definir los parametros.
Aparece una lista con los parametros definidos.

— @3 Manual Motores ON L x
—
. V k) MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

Mueva rutina - MyPrograml en T_ROB1/MainModule

Parametros: Propiedad: Valor: |

Afiadir -~ g:lmll‘l 1 J'

R, e
% B

en0400000693

0K Cancelar

Continua en la pagina siguiente
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4.3.3 Manejo de rutinas
Continuacion

Accidén

2 |Sino aparece ningun parametro, toque Ahadir para anadir un nuevo parametro.

- Anadir parametro opcional afiade un parametro que es opcional.

- Anadir parametro opcional mutuo afiade un parametro que es mutuamente
opcional con otro parametro.

Para obtener mas informacion sobre los parametros de las rutinas, consulte los ma-
nuales de referencia de RAPID.

E v @D Manual Motores ON By x

ik MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

Nueva rutina - MyPrograml en T_ROB1/MainModule

Parametros: Propiedad: Valor: |

Aiadir parametro
Aiadir parametro opdonal

Aiiadir parametro opcdonal mutuo

-
Adadir Elrlmm 1 { 0K Cancelar

R e
Y B

en0400000695

3 |Utilice en teclado en pantalla para introducir el nombre del nuevo parametro y toque

OK.

El nuevo parametro se muestra en la lista.
— v @3 Manual Motores ON ! X
. ) MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

Nueva rutina - MyPrograml en T_ROB1/MainModule

Parametros: Propiedad: Valor: |
5 Nombre: param0

Tipo de da... num

ArgNo: 1

N° alt.: 0

Obligatorio: True
Modo: In

Dimension... 0

Elimin 1 | 0K Cancelar

Anadir
ar

ERE. e
% B

en0400000696

Continua en la pagina siguiente
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4.3.3 Manejo de rutinas

Continuacion

Accion

Toque un parametro para seleccionarlo. Para editar un valor, téquelo.

Toque OK para volver a la declaracion de la rutina.

Creacion de una copia de una rutina
En esta seccidn se describe como crear una copia de una rutina.

Accion

-

En el menu ABB, toque Editor de programas.

Toque Rutinas.

Toque la rutina para resaltarla.

WD

Toque Archivo y Copiar rutina.

Aparece la nueva rutina. El nombre de la nueva rutina es el mismo que tenia la rutina
original, pero con el sufijo Copiar.

Haga los cambios necesarios en las declaraciones de la nueva copia de la rutina. A
continuacion, toque OK.

La forma de hacer todas las declaraciones se detalla en la seccién Creacion de una
rutina nueva en la pagina 143.

Modificacion de la declaracion de una rutina
En esta seccidn se describe como modificar la declaraciéon de una rutina.

Accion

-

En el menu ABB, toque Editor de programas.

Toque Rutinas.

Toque la rutina para resaltarla.

Toque Archivo y a continuacién Cambiar declaracion

o~ WD

Cambie los valores de declaracion de la rutina. A continuacion, toque OK.

Los valores de las declaraciones se describen en la seccién Creacion de una rutina
nueva en la pagina 143.

Traslado de una rutina

En esta seccion se describe como trasladar una rutina a otro médulo.

Accion

-

En el menu ABB, toque Editor de programas.

Toque Rutinas.

Toque la rutina para resaltarla.

Toque Archivo y Trasladar rutina....

a |~ WIN

Seleccione la tarea y el médulo. A continuacion, toque OK.

Eliminacion de una rutina
En esta seccion se describe como eliminar una rutina de la memoria.

Accion

1

En el menu ABB, toque Editor de programas.

2

Toque Rutinas.

Continua en la pagina siguiente
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4 Programacion y pruebas

4.3.3 Manejo de rutinas
Continuacion

Accion

Toque la rutina para resaltarla.

Toque Archivo y Eliminar rutina....
Aparece una ventana de dialogo.

Toque:

Toque OK para eliminar la rutina sin guardar ninguno de los cambios que haya

hecho en ella.
Toque Cancelar para deshacer los cambios sin eliminar la rutina.
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4.3.4 Manejo de instrucciones

4.3.4 Manejo de instrucciones

Instrucciones

Los programas de RAPID se componen de instrucciones. Por ejemplo, una
instruccion puede mover el robot, activar una sefal de I/0O o escribir un mensaje
para el operador.

Existe un gran nimero de instrucciones, que se enumeran en Manual de referencia
técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID. Sin embargo, el
procedimiento basico que se sigue para afadir las instrucciones es idéntico en
todos los casos.

Operaciones de deshacer y rehacer

A la hora de editar programas en el Editor de programas, puede deshacer y rehacer
hasta tres pasos. Esta funcion esta disponible en el menu Edicion.

Como anadir instrucciones

En esta seccion se describe como anadir instrucciones.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Editor de programas.

2 |Pararesaltarla, toque la instruccion debajo de la cual desee anadir una nueva instruc-
cion.

Continua en la pagina siguiente
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4.3.4 Manejo de instrucciones

Continuacion
Accion
3 |Toque Anadir instruccion.
Aparece una categoria de instrucciones.
— Manual Motores ON !
=V @é MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) X
D.EI MyPrograml en T_ROB1/MainModule/ main
Tareas y programas V‘ Modulos VJ Rutinas v
a PROC main () ‘ Common “
1op MoveL pl0, v1000,
‘ B ” Compact IF |
11 MoveL p20, v100, z.‘ ” |
. FOR IF
12 WaitDI DI1, 1;
1| MoveAbs] MoveC
13 MovelL p30, v100 = o
0o WaltDI DI2 , 1 ; Movel Movel
15 MoveL p40, v100, z]Procal Reset
16 MoveL pl0, w100, z] RETURN =t
17 ENDPROC
<-- Anterior Siguiente -->
1: | ENDMODULE
Aiiadir v . 4  Modificar Ocultar
. .. Editar Depurar L .
instruccion posicion dedaraciones
ROB_1
s
SR 5
en0400000697
Encontrara un gran numero de instrucciones, divididas en varias categorias. La cate-
goria por omision es Common (Comunes), que contiene las instrucciones mas comu-
nes.
Puede crear tres listas personalizadas con ayuda de los parametros de sistema del
tipo Most Common Instruction del tema Man-machine Communication. Los parametros
del sistema se describen en Manual de referencia técnica - Parametros del sistema.
4 |Toque Common (Comun) para ver una lista con las categorias disponibles.
También puede tocar Anterior/Siguiente en la parte inferior de la lista de instrucciones
para pasar a la categoria anterior o siguiente.
5 |Toque la instruccién que desee anadir.
La instruccidn se afade al cédigo.

Continua en la pagina siguiente
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4 Programacion y pruebas

4.3.4 Manejo de instrucciones

Continuacion

Edicion de argumentos de instrucciones

En esta seccidn se describe como editar los argumentos de las instrucciones.

Accion

Toque la instruccidn que desee editar.

— @3 Manual Motores ON L x
—
. V k) MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

D.EI MyPrograml en T_ROB1/MainModule/main

Tareas y programas V‘ Mddulos V‘ Rutinas V‘

5 PROC main () A
-
11 MoveL p20, v100, zl1l5, tool0;
12 WaitDI DI1, 1;
13 MoveL p30, v100, zl1l5, tool0;
14 WaitDI DI2, 1;
15 MoveL p40, v100, zl1l5, tool0;
16 MoveL pl0, v100, zl1l5, toolO;
17 ENDPROC —

18 "EE_IDMODULE i

?;:jlll:dﬁn - D - LE T - :ﬂgxr l(i);:llat?;dones

R, e
Y B

en0400000699

Toque Editar.

— Manual Motores ON =
—_ v @& MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) x
Q.EI MyPrograml en T_ROB1/MainModule/main
Tareas y programas V‘ Mddulos V‘ Rutinas v
s PROC main ( ) A Cortar Ir al principio
149 MoveL pl0, v1000, Copiar Ir al final
H MoveL p2 0, vi00, 2z Pegar ‘ Pegar por encima
12 WaitDI DI1, 1; . —
Cambiar selecc... | | Eliminar
13 MoveL p30, v100|>2 :
. ABC... Espejo...
14 WaitDI DI2, 1;
|| Camb.a Movel Es un comentario
15 MoveL p40, v100, zI
Desh Reh
16 MoveL pl0, v100, zI — ‘ - ‘
19 ENDPROC Seleccionar rangol selec. sencillo ‘
12 |ENDMODULE
Afadir - . v 4  Modificar Ocultar
. L Editar Depurar - -
instruccion posicion declaraciones

SR, e
% B

en0400000701

Continua en la pagina siguiente
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4 Programacion y pruebas

4.3.4 Manejo de instrucciones
Continuacion

Accidén

3 |Toque Cambiar seleccionado.

En funcion del tipo de instruccidn, los argumentos tienen tipos de datos diferentes.
Utilice el teclado en pantalla para cambiar los valores de cadena o continte en los
pasos siguientes para otros tipos de datos o para instrucciones con varios argumentos.

— @O Manual Motores ON B
e v ik MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) x

D.EI Cambiar seleccionado

Instruccion actual: Movel

Seleccione el argumento que desea cambiar.

Argumento valor 1a4ded
ToPoint pl0O

Speed v1000

Zone z50

Tool toolO

Argumento opcional 0K Cancelar

0B_1

. %5

en0400000702

4 | Toque el argumento que desee modificar.
Aparecen varias opciones.

— Manual Motores ON ¥
=V @O MySyst i 3 )(
ik ystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)
D.EI Cambiar seleccionado
Argumento actual: ToPoint
Seleccione el valor del argumento. Filtro activo:

MoveLm,VIOOO , 250 , toolOD;

Datos Funciones
lag9deg
Nuevo *
p20 p30
p40 p50

PAE_ErrPoint

. rF.
123... Expresion... Editar 0K Cancelar

en0400000703

¥

&

5 |Toque una instancia de dato actual para seleccionarla y toque OK para completarla,
o toque Expresion. .

Continua en la pagina siguiente
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4 Programacion y pruebas

4.3.4 Manejo de instrucciones
Continuacion

Q Recomendacion

Al tocar dos veces en una instruccion, se inicia automaticamente la opcién
Cambiar seleccionado. Al tocar dos veces en un argumento de instruccion, se
inicia automaticamente el editor de argumentos.

Copiado y pegado de instrucciones o argumentos
En esta seccion se describe como pegar instrucciones o argumentos.

Accion

1 |Toque el argumento o la instruccién que desee copiar.

Para seleccionar mas de una fila: seleccione la primera fila, toque Seleccionar rango
en el menu Editar y a continuacion toque la ultima fila.

2 |Toque Editar y toque Copiar.

3 |Sitae el cursor en la instruccion sobre la cual desea pegar la instruccion o el argumento
o toque el argumento o la instruccién que desee cambiar. A continuacion, toque Pegar.

Cémo cortar una instruccion
En esta seccion se describe como cortar una instruccion.

Accion

1 |Toque la instruccion que desee cortar, para seleccionarla.

Para seleccionar mas de una fila: seleccione la primera fila, toque Seleccionar rango
en el menu Editar y a continuacion toque la ultima fila.

2 |Toque Editar y toque Cortar.

Cambio del modo de movimiento de una instruccién de movimiento
En esta seccidn se describe como cambiar el modo de movimiento de una
instruccion de movimiento.

Accion

1 | Toque lainstruccidon de movimiento que desee modificar, para que quede seleccionada.
A continuacion, toque Editar.

2 |Toque Cambiar a Moved o Cambiar a MoveL.
El cambio se realiza.

Marcado de filas de instrucciones como comentarios
Es posible marcar las filas de instrucciones como comentarios, de forma que se
omitan durante la ejecucién del programa. Los comandos para marcar una linea
como comentario o quitar la marca de comentario se encuentran en el menu Edicion
del Editor de programas.
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4.3.5 Ejemplo: Como anadir instrucciones de movimiento

4.3.5 Ejemplo: CoOmo anadir instrucciones de movimiento

Descripcion general

En este ejemplo creara un programa sencillo que hace que el robot describa un
cuadrado. Necesita cuatro instrucciones de movimiento para completar este

programa.

A B\ -

C

en0400000801

Primer punto

Dato de velocidad de movimiento del robot v50 = velocidad 50 mm/s

Zona z50 = (50 mm)

Coémo anadir instrucciones de movimiento

En esta seccidn se detalla como anadir instrucciones de movimiento.

Accion

Informacion

Mueva el robot hasta el primer punto.

Recomendacion: Utilice unicamente los
movimientos de izquierda-derecha/arriba-
abajo del joystick para describir un cuadra-
do.

En el Editor de programas, toque Anadir
instruccion.

Toque Movel parainsertar unainstruccion
MovelL.

Repita la operacion con las cuatro posicio-
nes siguientes del cuadrado.

Para las instrucciones primera y ultima:
Toque z50 en la instruccion, toque Editar
y a continuacién cambie el valor de Cam-
biar seleccionado a Fine. Toque OK.

Resultado

Proc main()

MovelL *, v50, fine, toolO;
MovelL *, v50, z50, toolO;
MovelL *, v50, z50, toolO;

Su cédigo de programa debe parecerse al siguiente:

Continua en la pagina siguiente
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4 Programacion y pruebas

4.3.5 Ejemplo: Como anadir instrucciones de movimiento

Continuacion
MovelL *, v50, z50, toolO;
MovelL *, v50, fine, tool0;
End Proc;
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4.3.6 Acerca de los punteros de programa y de movimiento

4.3.6 Acerca de los punteros de programa y de movimiento

El puntero de programa

El puntero de programa (PP) indica la instruccion en la que se inicia el programa
al presionar los botones Iniciar, Avanzar y Retroceder del FlexPendant.

La ejecucién continta desde la instruccion en la que se encuentra el puntero de
programa. Sin embargo, si el cursor se mueve a otra instruccién mientras el
programa esta parado, es posible mover el puntero de programa hasta la posicién
del cursor (o puede mover el cursor al puntero de programa) y reanudar la ejecucion
desde ese punto.

El puntero de programa se muestra como una flecha de color amarillo a la izquierda
del cédigo del programa mostrado en el Editor de programas y en la ventana de
produccion.

El puntero de movimiento

El puntero de movimiento (PM) indica la instruccion que esta ejecutando
actualmente el robot. Normalmente se trata de una o varias instrucciones que
aparecen a continuacion del puntero de programa, dado que el sistema ejecuta y
calcula la trayectoria del robot mas rapido de lo que se mueve el robot.

El puntero de movimiento se muestra como un pequefio robot a la izquierda del

codigo del programa mostrado en el Editor de programas y en la ventana de
produccion.

El cursor

El cursor puede indicar una instruccién completa o cualquiera de los argumentos.

El cursor se muestra como un resalte de color azul en el codigo del programa que
se muestra en el Editor de programas.

Editor de programas

Si cambia del Editor de programas a otra vista y vuelve al editor, el Editor de
programas mostrara la misma parte del cédigo siempre y cuando no se haya
movido el puntero de programa. Si el puntero de programa se mueve, el Editor
de programas muestra el cédigo en la posicion del puntero de programa.

Este mismo comportamiento se aplica a la ventana de produccion.

Informacion relacionada

Ventana de produccion en la pagina 42.
Editor de programas en la pagina 45.
Ejecucion instruccion por instruccion en la pdgina 205.

Inicio de programas en la pagina 237.
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4.4.1 Visualizacion de los datos de tareas, médulos o rutinas concretos

4.4 Tipos de datos

4.4.1 Visualizacion de los datos de tareas, modulos o rutinas concretos

Descripcion general

Es posible ver conjuntos de tipos de datos mediante la seleccién de un ambito
especifico.

Visualizacion de los datos de tareas, médulos o rutinas concretos
En esta seccion se detalla cdmo ver las instancias de dato de médulos o rutinas

concretos.
Accion
1 |En el menu ABB, toque Datos de programa.
2 |Toque Cambiar ambito.
Aparece la pantalla siguiente:
— | : | Manual Motores ON .!
L v £y | MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) X
5 Datos de programa - Tipos de datos utilizados
Seleccione un tipo de dato de la lista.
Ambito: RAPID/T_ROB1 OK
RAPID/T_ROB1
cdock
robtarget Solo datos incorporados:
Ejecucion actual:
® Tarea: |T_RoB1 v
Médulo: BASE .
Rutina: I .
Recuerde que los datos declarados en las rutinas sdlo se enumeran
cuando se usa el ambito de rutina.
. R{]B_}:\
= 3
en0400000661
3 |Seleccione el ambito deseado, mediante las opciones:
- Sdlo datos incorporados: Muestra todos los tipos de datos utilizados por un
sistema concreto.
- Ejecucion actual: Muestra todos los tipos de datos usados en la ejecucion ac-
tual.
+ Tarea: Muestra todos los tipos de datos utilizados por una tarea concreta.
» Modulo: Muestra todos los tipos de datos utilizados por un médulo concreto.
* Rutina: Muestra todos los tipos de datos utilizados por una rutina concreta.
4 |Toque OK para confirmar la opcion seleccionada.
5 |Toque dos veces para seleccionar un tipo de dato y ver sus instancias.
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4.4.2 Creacion de una nueva instancia

4.4.2 Creacion de una nueva instancia

Creacion de una nueva instancia
En esta seccion se detalla cdmo crear nuevasinstancias de datos de los tipos de

datos.
Accion
1 |En el menu ABB, toque Datos de programa.
Aparece una lista con todos los tipos de datos disponibles.
2 |Toque el tipo de instancia de dato que desee crear, por ejemplo bool y toque Mostrar
datos.
Aparece una lista con todas las instancias del tipo de dato seleccionado.
3 |Toque Nuevo.
— Manual Motores ON ¥
=V @é MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) X
% Nueva declaracion de dato
Tipo de dato: dock Tarea actual: T_ROB1
Nombre: dock? II'
Ambito: I Global ﬂ
Tipo almacenam.: I\,;a.-]a:ﬂe .
Tarea: I T _ROB1 ﬂ
Médulo: IMainModuIe ﬂ
Rutina: I <Ningunas> ﬂ
Dimensiones: I <Ninguno> W
0K Cancelar
i i RCIB_}_‘
= % D
en0400000663
4 |Toque ... aladerecha de Nombre para definir el nombre de la instancia de dato.Nombre
5 |Toque el menu Ambito para definir la accesibilidad de la instancia de dato. Seleccione:
« Global: disponible para todas las tareas
» Local: disponible dentro del médulo
« Tarea: disponible dentro de la tarea
6 |Toque el menu Tipo de almacenamiento para seleccionar el tipo de memoria utilizado
para la instancia de dato. Seleccione:
« Persistente si la instancia de dato es persistente.
+ Variable si la instancia de dato es variable.
+ Constante si la instancia de dato es constante.
7 |Toque el menu Médulo para seleccionar el médulo.
8 |Toque el menu Rutina para seleccionar la rutina.
Continua en la pagina siguiente
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4.4.2 Creacion de una nueva instancia

Continuacion

Accion

Si desea crear una matriz de instancias de dato, toque el menu Dimensiones y cambie
el numero de dimensiones en la matriz, de 1 a 3.

. 1

e 2

« 3

* Ninguno
A continuacion, toque ... para seleccionar el Tamafno de los ejes de la matriz.

10

Toque OK.
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4.4.3 Edicion de instancias de dato

4.4.3 Edicion de instancias de dato

Descripcion general

En esta seccion se describe como ver las instancias de dato en la ventana Datos
de programa. También detalla como editar, eliminar, cambiar la declaracion, copiar
y definir una instancia de datos.
Para los tipos de datos t ool dat a, wobj dat a y | oaddat a, consulte también las
secciones Herramientas en la pagina 163, Objetos de trabajo en la pagina 182 o
Cargas tiles en la pagina 191.

Visualizacion de instancias de dato
En esta seccion se detalla como ver las instancias disponibles de un tipo de dato.

Accion

En el menu ABB, toque Datos de programa.

Toque el tipo de dato que desee ver y toque a continuacion Mostrar datos.

Toque la instancia de dato que desee editar y toque Editar.

— Manual Motores ON !
— v @é MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%%) x
% Dato del tipo: robtarget
Filtro activo:
Seleccione el dato que desee editar.
Ambito: RAPID/T_ROB1 | Camb. ambito
Nombre | Valor | Modulo | la5des
p10 [[515,0,712],[0.70... MainModule Global
p20 ISR Eliminar ule Global
p30 [[515,0,/ Cambiar declaracion |ule Global
p40 [[515,0,) Cambiar valor ule Global
p50 [[515,0, Copiar ule Global
Definir
Modificar posicion
Y 4 1
Nuevo. Editar Actualizar JETILE
datos
i
)

en0400000671

Continua en la pagina siguiente
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4.4.3 Edicion de instancias de dato
Continuacion

Accion

4 |En funcion de lo que desee hacer, toque uno de los elementos de menu siguientes:
» Toque Eliminar para eliminar la instancia de dato.

« Toque Cambiar declaracion para cambiar la declaracion de la instancia de
dato.

« Toque Cambiar valor para editar el valor de la instancia de dato.

« Toque Copiar para copiar la instancia de dato.

« Toque Definir para definir la instancia (sélo disponible para t ool dat a,
wobj dat a y | oaddat a).

« Toque Modificar posicidon para modificar una posicién (sélo disponible para
robtarget yjointtarget).

Siga el procedimiento descrito en la seccion correspondiente de las que aparecen a
continuacion.

Edicion del valor de una instancia de dato
En esta seccion se describe como editar el valor de una instancia de dato.

Accion Informacion

1 |Toque Cambiar valor para abrir la instan-

cia.
2 |Toque el valor para abrir un teclado o una|La forma de editar un valor depende del
lista de opciones. tipo de dato y los valores posibles, por
ejemplo textos, numeros, valores predefi-
nidos, etc.

3 |Seleccione o introduzca un nuevo valor.
4 |Toque OK.

ﬂ Nota

Si el valor de una variable persistente cambia en cualquier punto de un programa
en ejecucion, el Editor de programas seguira mostrando el valor anterior hasta
que el programa se detiene. Sin embargo, la vista Datos de programa muestra
siempre el valor actual de las variables persistentes. Consulte Declaracion
persistente en Manual de referencia técnica - RAPID Overviewpara obtener mas
informacion.

Eliminacion de una instancia de dato
En esta seccidn se detalla como eliminar una instancia de dato.

ﬂ Nota

Una instancia de datos puede ser del tipo herramienta, objeto de trabajo, carga
util u otros.

Accion

1 |Toque Eliminar en el menu de la instancia de dato que desee eliminar. Para ello, siga
los pasos detallados de la seccidn Visualizacion de instancias de dato en la pagina 159.
Aparece una ventana de dialogo.

2 |Toque Si si esta seguro de que desea eliminar la instancia de dato.

Continua en la pagina siguiente
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4.4.3 Edicion de instancias de dato
Continuacion

@ {CUIDADO!

Las herramientas, los objetos de trabajo o las cargas utiles que elimine no pueden
recuperarse y todos sus datos relacionados se pierden también. Si un programa
hace referencia a la herramienta, el objeto de trabajo o la carga util, no podra
ejecutarlo si no hace los cambios oportunos.

Si elimina una herramienta, no puede reanudar el programa desde la posicion
actual.

Cambio de la declaracion de una instancia de dato
En esta seccidén se detalla como modificar la declaracién de una instancia de dato.

Accion

1 |Toque Cambiar declaracion en el menu de la instancia de dato que desee eliminar.
Para ello, siga los pasos detallados en la seccion Visualizacion de instancias de dato
en la pagina 159.

— @3 Manual Motores ON E= x
e v i MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 1009%)

% MNueva declaracion de dato

Tipo de dato: clock Tarea actual: T_ROB1

Nombre: clock?

Ambito: I Global

hd
Tipo almacenam.: I Variable .
hd
hd
hd

Tarea: I T_ROB1
Modulo: I MainModule
Rutina: I <Ninguna=>
Dimensiones: I <Ninguno> W
0K Cancelar
T " R{)B_}_\
* S D

en0400000672

2 |Seleccione qué valores de instancia de dato desea modificar:
« Nombre: Toque ... para mostrar el teclado en pantalla y cambiar el nombre.

«  Ambito
+ Tipo de almacenamiento
- Modulo
* Rutina
Continua en la pagina siguiente
Manual del operador - IRC5 con FlexPendant 161

3HAC050941-005 Revision: L
© Copyright 2021 ABB. Reservados todos los derechos.



4 Programacion y pruebas

4.4.3 Edicion de instancias de dato

Continuacion

Copiado de una instancia de dato

En esta seccidn se detalla como copiar una instancia de dato.

Accion

1 |Toque Copiar en el menu de la instancia de dato que desee copiar. Para ello, siga los
pasos detallados en la seccion Visualizacion de instancias de dato en la pdgina 159.
Se crea una copia de la instancia de dato.

La copia tiene los mismos valores que el original, pero su nombre es exclusivo.

Definicion de una instancia de dato

La forma definir una base de coordenadas de herramienta o una base de
coordenadas de objeto de trabajo se describe en las secciones Definicion de la
base de coordenadas de la herramienta en la pagina 170 y Definicion del sistema
de coordenadas del objeto de trabajo en la pagina 184.

Modificacion de la posicion de una instancia de dato

Sdlo las instancias de los tipos de datos r obt ar get yj oi ntt ar get pueden usar
la funcion Modificar posicion. El objeto de trabajo y la herramienta activos
actualmente se usaran en la operacion.

Encontrara mas detalles acerca de la modificacion de posiciones en Modificacion
y ajuste de posiciones en la pagina 260.

ﬂ Nota

Asegurese de que el objeto de trabajo y la herramienta correctos estén
seleccionados al modificar posiciones en la ventana Datos de programa. El
sistema no lo verifica automaticamente.
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4.5.1 ;Qué es una herramienta?

4.5 Herramientas

4.5.1 ¢{Qué es una herramienta?

Herramienta

Una herramienta es un objeto que puede montarse directa o indirectamente sobre
el disco giratorio del robot, 0 montarse en una posicién fija dentro del area de
trabajo del robot.

o

Un accesorio (una fijacién) no es una herramienta.

Todas las herramientas deben tener definido un TCP (punto central de la
herramienta).

Cada herramienta que pueda ser utilizada por el robot debe ser medida y sus datos
almacenados, para conseguir un posicionamiento exacto del punto central de la
herramienta.

A JAVISO!

Es importante definir siempre la carga real de la herramienta y, si se usa, la carga
util del robot (por ejemplo, una pieza sujeta por una pinza). Una definicion
incorrecta de los datos de carga puede dar lugar a la sobrecarga de la estructura
mecanica del robot. Existe también el riesgo de que pueda superarse la velocidad
en el modo manual a velocidad reducida.

Cuando se especifican datos de carga incorrectos, este hecho suele tener las
consecuencias siguientes:

« El robot no pude funcionar a su capacidad maxima.
» Peor exactitud de la trayectoria, con riesgo de sobrepasar posiciones.
- Riesgo de sobrecarga de la estructura mecanica.

El controlador monitoriza continuamente la carga y escribe un registro de eventos
si la carga es mas elevada que la prevista. Este registro de eventos se guarda
y registra en la memoria del controlador.

Continua en la pagina siguiente
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4.5.1 ;Qué es una herramienta?

Continuacion
Figura
A
en0400000803
Lado de la herramienta
B Lado del robot
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4.5.2 ¢{Qué es el punto central de la herramienta?

Figura
La figura siguiente muestra el hecho de que el punto central de la herramienta
(TCP) es el punto alrededor del cual se define la orientacion de mufieca existente
entre la herramienta y el manipulador.
a
xx0300000604
Descripcion

El punto central de la herramienta (TCP) es el punto respecto del cual se definen
todas las posiciones del robot. Normalmente, el punto central de la herramienta
se define respecto de una posicion de la brida giratoria del manipulador.

@ iCUIDADO!

Los ajustes incorrectos del TCP daran lugar a una velocidad incorrecta. Verifique
siempre la velocidad después de cambiar los ajustes.

El punto central de la herramienta se mueve hasta la posicion de destino
programada. Este punto también constituye el origen del sistema de coordenadas
de la herramienta.

El sistema de robot puede manejar varias definiciones de punto central de la
herramienta a la vez, pero sdélo puede estar activa una de ellas en cada momento.

Existen dos tipos basicos de puntos centrales de la herramienta: movil o fijo.

Punto central de herramienta movil
La inmensa mayoria de aplicaciones se basan en un punto central de herramienta
movil, es decir, un punto central de la herramienta que se mueve en el espacio
junto con el manipulador.

Continua en la pagina siguiente
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4.5.2 ;Qué es el punto central de la herramienta?
Continuacion

Un punto central de herramienta movil tipico puede definirse respecto de otro
punto, por ejemplo la punta de una pistola de soldadura al arco, el centro de una
pistola de soldadura por puntos o el extremo de una herramienta de perfilado.

Punto central de herramienta fijo
En algunas aplicaciones se utiliza un punto central de herramienta fijo, por ejemplo
cuando se utiliza una pistola de soldadura por puntos fija. En estos casos, el punto
central de la herramienta puede definirse respecto del equipo fijo, en lugar de
respecto del manipulador movil.
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4.5.3 Creacion de una herramienta

¢ Qué ocurre al crear una herramienta?
Al crear una nueva herramienta, se crea una variable del tipo de dato t ool dat a.
El nombre de la variable es el nombre de la herramienta. Para obtener mas
informacién sobre los tipos de datos, consulte Manual de referencia
técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.

La nueva herramienta tiene valores predeterminados iniciales para la masa, la
base de coordenadas, la orientacion, etc., que deben definirse para poder usar la
herramienta.

Coémo crear una herramienta
El punto central de herramienta de la herramienta predeterminada (tool0) se
encuentra en el centro de la brida de montaje del robot y comparte la orientacién
con la base del robot.
Al crear una nueva herramienta, se define otro punto central de la herramienta.
Para obtener mas informacion acerca de las herramientas y los puntos centrales
de las herramientas, consulte ; Qué es una herramienta? en la pagina 163y ¢ Qué
es el punto central de la herramienta? en la pagina 165.

en0400000779

A Punto central de la herramienta, TCP, para tool0

Accion

1 En el menu ABB, toque Movimiento.

2 |Toque Herramienta para ver la lista de herramientas disponibles.

Continua en la pagina siguiente
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4.5.3 Creacion de una herramienta

Continuacion

Accion
3 |Toque Nuevo para crear una nueva herramienta.
— | : | Manual Motores ON !
e v ) MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) x
4 Nueva declaracién de dato
Tipo de dato: tooldata Tarea actual: T_ROB1
Nombre: tool? II'
Ambito: I Tarea v
Tipo almacenam.: I Persistente v
Tarea: I T _ROB1 -
Modulo: I MainModule v
Rutina: I{N-ng_1a> .
Dimensiones: I <Ninguno> W
Valor inicial 0K Cancelar
o
D
€n0300000544
Introduzca valores para cada campo. Consulte la tabla siguiente.
4 |Toque OK.

Valores de declaracion de herramientas

Si desea cambiar...

...entonces...

Recomendacion

El nombre de la herramienta

Toque el botén ... que apare-
ce junto a Nombre

Las herramientas reciben au-
tomaticamente el nombre

t ool seguido de un niumero
consecutivo, por ejemplo
tool 10 ot ool 21.

Se recomienda cambiar esta
definicién a una mas descrip-
LN 1Y

tiva, como “pistola”, “pinza”
o “soldador”.

ﬂ Nota

Si cambia el nombre de una
herramienta después de que
se hace referencia a ella en
algun programa, debe cam-
biar también todos los lugares
en los que se use la herra-
mienta.

El ambito

Seleccione el ambito que
prefiera en el menu.

Las herramientas deben ser
siempre globales para que
estén disponibles desde to-
dos los mddulos del progra-
ma.

El tipo de almacenamiento

Las variables de herramienta
deben ser siempre persisten-
tes.

Continua en la pagina siguiente
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4.5.3 Creacion de una herramienta
Continuacion

Si desea cambiar... ...entonces... Recomendacion

El médulo Seleccione en el menu el moé-
dulo desde el que debe decla-
rarse esta herramienta.

El tamano de los ejes de la | Toque el botén ... que apare-
matriz de datos ce junto a Dimensiones

H Nota

La herramienta creada no puede usarse hasta definir los datos de la herramienta
(coordenadas del TCP, orientacidn, peso, etc.). Consulte Edicion de los datos
de la herramienta en la pdgina 175y Loadldentify, rutina de servicio de
identificacion de cargas en la pagina 216 para saber mas acerca de como hacerlo.
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4.5.4 Definicion de la base de coordenadas de la herramienta

Preparativos

Para definir la base de coordenadas de la herramienta, necesita en primer lugar

un punto de referencia en el sistema de coordenadas mundo. Si necesita definir

la orientacién del punto central de la herramienta, también debe montar elongadores
a la herramienta.

También necesita decidir qué método utilizar para la definicion de la base de
coordenadas de la herramienta.

Métodos disponibles

Existen tres métodos diferentes que pueden usarse a la hora de definir la base de
coordenadas de la herramienta. Los tres requieren que defina las coordenadas

cartesianas del punto central de la herramienta. La diferencia esta en la forma de
definir la orientacion.

Si desea... ...a continuacion, seleccione
Utilizar la misma orientacién que TCP (orient. predet.)

la de la placa de montaje del robot

cambiar la orientacion en el eje Z TCP&Z

cambiar la orientacion en los ejes Xy Z TCP&Z,X

Como seleccionar un método

En este procedimiento se describe como seleccionar el método utilizado a la hora
de definir la base de coordenadas de la herramienta.

Accion

-

En el menu ABB, toque Movimiento.

Toque Herramienta para ver la lista de herramientas disponibles.

Seleccione la herramienta que desee definir.

W I(N

En el menu Editar, toque Definir.

Continua en la pagina siguiente
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4.5.4 Definicion de la base de coordenadas de la herramienta

Continuacion
Accion
5 |Enla ventana de didlogo que aparece, seleccione el método que desee utilizar.
— ( : ! Manual Motores ON =
L v ) MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) X

£ Datos de programa - tooldata - Definir

Definicion de base de coordenadas de herramienta
Herramienta: tool1

Seleccione un método, modifique las posiciones y toque OK.

Método:  |TCP (orient. predet) — w| N° de puntos: [4 W

Punto ‘ Estado 1added
Punto 1 S
Punto 2 =
Punto 3 =
Punto 4 =
= =
Posiciones . Oq ' fica ’ 0K Cancelar
posicion
ROB_1
L
2 o 5
en0600003147

6 |Seleccione el numero de puntos de aproximacion a usar. Normalmente basta con 4
puntos. Si elige mas puntos para obtener un resultado mas exacto, debe poner el

mismo cuidado al definir cada uno de ellos.
7 | Consulte Como continuar con la definicion de la base de coordenadas de la herramienta
en la pagina 172 para obtener mas informacion acerca de como recopilar las posiciones
y realizar la definicion de la base de coordenadas de la herramienta.

Continua en la pagina siguiente
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4.5.4 Definicion de la base de coordenadas de la herramienta

Continuacion

Cémo continuar con la definicidon de la base de coordenadas de la herramienta

en0400000906

En este procedimiento se describe cdmo definir el punto central de la herramienta
en coordenadas cartesianas.

Accion

Informacion

Mueva el robot hasta una posicién adecua-
da, A, para el primer punto de aproxima-
cion.

Utilice incrementos pequenos para posicio-
nar con exactitud la punta de la herramien-
ta lo mas cerca posible del punto de refe-
rencia.

Toque Modificar posicion para definir el
punto.

Repita los pasos 1y 2 con cada punto de
aproximacion que desee definir, posiciones
B,CyD.

Aléjese del punto mundo fijo para conse-
guir los mejores resultados. Si sélo cambia
la orientacion de la herramienta, no obten-
dra unos resultados tan adecuados.

Si el método que esta utilizando es
TCP &ZoTCP & Z, X, también es necesa-
rio definir la orientacion.

Siga las instrucciones de Como definir
puntos de elongador en la pagina 173.

Si por algun motivo desea repetir el proce-
dimiento de calibracion descrito en los
pasos del 1 al 4, toque Posiciones y a
continuacion Restablecer todo.

Continua en la pagina siguiente
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4.5.4 Definicion de la base de coordenadas de la herramienta

Continuacion

Accidén

Informacion

Cuando todos los puntos estén definidos,
puede guardarlos en un archivo, lo que
permite reutilizarlos mas tarde. En el menu
Posiciones, toque Guardar.

Toque OK. En este momento aparece la
ventana de didlogo Resultado de calculo,
que pide que cancele o confirme el resulta-

Para obtener mas informacion, consulte
¢ Es suficientemente bueno el resultado
calculado? en la pagina 173

do antes de escribirlo en el controlador.

Como definir puntos de elongador
Este procedimiento describe cdmo definir la orientacion de la base de coordenadas
de la herramienta mediante la especificacion de la direccién del eje z y/o x. Sélo
es necesario hacerlo si la orientacion de la herramienta es distinta de la orientaciéon
de la base del robot. El sistema de coordenadas de la herramienta corresponde
de forma predeterminada al sistema de coordenadas de tool0, como se ilustra en
Medicion del punto central de la herramienta en la pdgina 176.

Accion

1 |Sin cambiar la orientacion de la herramienta, mueva el robot de forma que el punto
mundo de referencia se convierta en un punto del eje positivo deseado del sistema
de coordenadas girado de la herramienta.

Toque Modificar posicion para definir el punto.

Repita los pasos 1y 2 con el segundo eje si es necesario definirlo.

¢ Es suficientemente bueno el resultado calculado?
La ventana de didlogo Resultado de calculo muestra el resultado calculado de la
definicion de la base de coordenadas de la herramienta. Es necesario confirmar
que acepta el resultado antes de que pueda tener efecto en el controlador. La
alternativa es repetir la definicién de la base de coordenadas para conseguir un
mejor resultado. El resultado Error medio es la distancia media de los puntos de
aproximacion con respecto al TCP (punto central de la herramienta) calculado.
Error maximo es el error maximo existente entre todos los puntos de aproximacién.

Resulta dificil afirmar qué resultado es aceptable. Depende de la herramienta, el
tipo de robot, etc. que esté utilizando. Normalmente, un error medio de algunas
décimas de milimetro es un buen resultado. Si el posicionamiento ha sido realizado
con una exactitud razonable, el resultado sera correcto.

Dado que el robot se usa como maquina de medicion, el resultado también depende
de donde se haya hecho el posicionamiento del area de trabajo del robot. Puede
encontrarse una variacion del TCP real de hasta un par de milimetros (en los robots
grandes) entre las definiciones realizadas en distintas partes del area de trabajo.
La repetibilidad de cualquier calibracién posterior del TCP aumentara por tanto si
se realizan cerca de las precedentes. Recuerde que el resultado es el TCP éptimo
del robot en ese area de trabajo, teniendo en cuenta cualquier discrepancia del
robot en la configuracion existente.

Continua en la pagina siguiente
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4.5.4 Definicion de la base de coordenadas de la herramienta
Continuacion

Q Recomendacion

Una forma habitual de comprobar que la base de coordenadas de la herramienta
ha sido definida correctamente es realizar una prueba de reorientacién una vez
completada la definicidn. Seleccione el modo de movimiento de reorientacion y
el sistema de coordenadas de la herramienta y mueva el robot. Verifique que la
punta de la herramienta permanezca muy cerca del punto de referencia
seleccionado a medida que se mueve el robot.

174 Manual del operador - IRC5 con FlexPendant
3HAC050941-005 Revision: L
© Copyright 2021 ABB. Reservados todos los derechos.



4 Programacion y pruebas

4.5.5 Edicion de los datos de la herramienta

4.5.5 Edicion de los datos de la herramienta

Datos de la herramienta

Ajuste los valores para definir la posicidn del punto central de la herramienta y las
propiedades fisicas de la herramienta, como su peso y su centro de gravedad.

También puede hacerse automaticamente con la rutina de servicio Loadldentify.
Consulte las secciones Ejecucion de una rutina de servicio en la pagina 208 o
Loadldentify, rutina de servicio de identificacion de cargas en la pagina 216.

@ iCUIDADO!

Si los datos de herramienta estan definidos de manera incorrecta, existe el riesgo
de que la velocidad sea mayor de lo previsto. Esto es importante especialmente
en el modo manual.

Visualizacion de los datos de la herramienta
En esta seccion se describe como mostrar los datos de la herramienta.

Accion

En el menu ABB, toque Movimiento.

Toque Herramienta para ver la lista de herramientas disponibles.

Toque la herramienta que desee editar y toque Editar.
Aparece un menu.
« Cambiar declaracion

« Cambiar valor
« Eliminar
« Definir

En el menu, toque Cambiar valor.
Aparecen los datos que definen a la herramienta. Un texto de color verde indica que
es posible cambiar el valor.

Continlile cambiando los datos de la forma descrita a continuacién.

Continua en la pagina siguiente
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4.5.5 Edicion de los datos de la herramienta
Continuacion

Medicion del punto central de la herramienta

La forma mas sencilla de definir el punto central de la herramienta, el TCP, suele
ser por medio del método predefinido descrito en Definicion de la base de
coordenadas de la herramienta en la pdgina 170. Si utiliza este método, no tiene
que escribir ningun valor para la base de coordenadas, dado que éstos son

suministrados por el método.

Si ya tiene las mediciones de la herramienta o por algun motivo desea medirlos
manualmente, puede introducir los valores en los datos de la herramienta.

en0400000881

Eje X de tool0

Eje Y de tool0

Eje Z de tool0

Eje X de la herramienta que desea definir

Eje Y de la herramienta que desea definir

N |[<|X|N|<|X

Eje Z de la herramienta que desea definir

Accion

1 |Mida la distancia desde el centro de la brida de montaje del robot hasta el punto
central de la herramienta, a lo largo del eje X de tool0.

2 |Mida la distancia desde el centro de la brida de montaje del robot hasta el punto
central de la herramienta, a lo largo del eje Y de tool0.

3 |Mida la distancia desde el centro de la brida de montaje del robot hasta el punto
central de la herramienta, a lo largo del eje Z de tool0.

Edicion de la definicion de la herramienta

Accion Instancia Unidad
1 |Introduzca las coordenadas cartesianas de la|t frame. t rans. x [mm]
posicion del punto central de la herramienta. |1 ¢ ae. t rans. y
tfrane.trans. z
Continua en la pagina siguiente
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4.5.5 Edicion de los datos de la herramienta

Continuacion
Accion Instancia Unidad
2 |Sies necesario, introduzca la orientacion de |tfrane.rot.ql Ninguno
la base de coordenadas de la base. tfranme.rot.q2
tfrane.rot.q3
tframe.rot. g4
3 |Introduzca el peso de la herramienta. tl oad. mass [kal
4 |Sies necesario, introduzca el centro de grave- |t | oad. cog. x [mm]
dad de la herramienta. tload. cog.y
tl oad. cog. z
5 |Si es necesario, introduzca la orientacion del |t | oad. aom g1 Ninguno
momento del eje. t1 oad. aom g2
tl oad. aom g3
tl oad. aom q4
6 |Sies necesario, introduzca el momentode |tl oad. i x [kgm 2]
inercia de la herramienta. tload.iy
tload.iz
7 |Toque OK para usar los nuevos valores o
Cancelar para mantener sin cambios la defini-
cion.
Manual del operador - IRC5 con FlexPendant 177

3HACO050941-005 Revision: L

© Copyright 2021 ABB. Reservados todos los derechos.



4 Programacion y pruebas

4.5.6 Edicion de la declaracion de la herramienta

4.5.6 Edicion de la declaracion de la herramienta

Declaracion de herramientas
Utilice la declaracidn para cambiar la forma en que se usa la variable de la
herramienta en los médulos del programa.

Visualizacion de la declaracion de la herramienta

Accion

1 |En el menu ABB, toque Movimiento.

2 |Toque Herramienta para ver la lista de herramientas disponibles.

3 |Toque la herramienta que desee editar y toque Editar.
Aparece un menu.

« Cambiar declaracion
- Cambiar valor

« Eliminar

« Definir

4 |En el mend, toque Cambiar declaracion.
Aparece la declaracién de la herramienta.

5 |Edite la declaracion de la herramienta de la forma indicada en la seccién Creacion de
una herramienta en la pagina 167.

ﬂ Nota

Si cambia el nombre de una herramienta después de que se hace referencia a
ella en algun programa, debe cambiar también todos los lugares en los que se
use la herramienta.
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4.5.7 Eliminacion de una herramienta

Eliminacion de una herramienta
Para obtener mas informacion sobre la eliminacion de una herramienta, consulte
Eliminacion de una instancia de dato en la pdgina 160.
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4.5.8 Configuracion de herramientas fijas

Herramientas fijas
Las herramientas fijas se utilizan, por ejemplo, en aplicaciones que utilizan
maquinas de gran tamafo, como cortadoras, prensas y perforadoras. Puede usar
herramientas fijas para realizar las operaciones que resultarian dificiles o
incémodas de hacer con la herramienta situada en el robot.

En el caso de las herramientas fijas, el robot es el que sostiene el objeto de trabajo.

Como hacer que una herramienta sea fija
En esta seccién se describe como hacer que una herramienta sea fija.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Movimiento.

2 |Toque Herramienta para ver la lista de herramientas disponibles.

3 |Toque la herramienta que desee editar y toque Editar.
Aparece un mendu.

4 |En el mend, toque Cambiar valor.
Aparecen los datos que definen a la herramienta.

5 |Toque la instancia r obhol d.

6 |Toque FALSE para hacer que esta herramienta sea fija.

7 |Toque OK para usar la nueva configuraciéon o Cancelar para mantener sin cambios
la herramienta.

Como hacer que un objeto de trabajo sea sostenido por el robot

En esta seccion se describe como hacer que un objeto de trabajo sea sostenido
por el robot.

Accion

1 |Enlaventana de movimiento, toque Objeto de trabajo para mostrar la lista de objetos
de trabajo disponibles.

2 |Toque el objeto de trabajo que desee editar y toque Editar.
Aparece un menu.

3 |En el mend, toque Cambiar valor.
Aparecen los datos que definen al objeto de trabajo.

4 |Toque la instancia r obhol d.

5 |Toque TRUE para indicar que este objeto de trabajo es sostenido por el robot.

6 |Toque OK para usar la nueva configuracion o Cancelar para mantener sin cambios
el objeto de trabajo.

Diferencias en las referencias al sistema de coordenadas
En esta seccion se describen las diferencias existentes en las referencias al sistema
de coordenadas.

El... ...suele hacer referencia a... |...pero ahora hace referencia
a...

Sistema de coordenadas del |Sistema de coordenadas del |sistema de coordenadas del
objeto de trabajo usuario usuario (sin cambios)

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion
El... ...suele hacer referencia a... | ...pero ahora hace referencia
a...
Sistema de coordenadas del | Sistema de coordenadas Placa de montaje del robot

usuario mundo

Sistema de coordenadas de |Placa de montaje del robot |Sistema de coordenadas
la herramienta mundo

Configuracion del sistema de coordenadas de la herramienta
Para el sistema de coordenadas de la herramienta fija se utilizan los mismos
métodos de coordenadas que con las herramientas montadas sobre el robot.

En este caso, la punta de referencia mundo debe estar fijada al robot. Defina y
utilice una herramienta con las mediciones de la punta de referencia al crear puntos
de aproximaciéon. También es necesario conectar elongadores a la herramienta
fija si es necesario configurar la orientacion.

Debe introducir manualmente la definicion de la herramienta de la punta de
referencia, para reducir al minimo los errores al calcular el sistema de coordenadas
de la herramienta fija.

Puede introducir manualmente la definicion de la herramienta fija.

N

\—,
ot

<

.

\

en0400000990
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4.6 Objetos de trabajo

4.6.1 ¢{Qué es un objeto de trabajo?

Figura

en0400000819

Descripcion
Un objeto de trabajo es un sistema de coordenadas que tiene asociadas
determinadas propiedades especificas. Se utiliza principalmente para simplificar
la programacion durante la edicién de programas debido a los desplazamientos
asociados a tareas, objetos, procesos y otros elementos concretos.

El sistema de coordenadas del objeto de trabajo debe ser definido en dos bases
de coordenadas: la base de coordenadas del usuario (dependiente de la base de
coordenadas mundo) y la base de coordenadas del objeto (dependiente de la base
de coordenadas del usuario).

Con frecuencia, los objetos de trabajo se crean para simplificar el movimiento a
lo largo de las superficies del objeto. Puede tener creados mas de un objeto de
trabajo, de forma que debe decidir cual debe usarse para el movimiento.

Las cargas utiles resultan importantes a la hora de trabajar con pinzas. Para poder
posicionar y manipular un objeto de la forma mas exacta posible, es necesario
tener en cuenta su peso. Debe decidir cual debe usar para el movimiento.
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4.6.2 Creacion de un objeto de trabajo

¢ Qué ocurre al crear un objeto de trabajo?
Se crea una variable del tipo wobj dat a. El nombre de la variable es el nombre del
objeto de trabajo. Para obtener mas informacion sobre los tipos de datos, consulte
Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.
Encontrara informacion detallada en la seccion s Qué es un objeto de trabajo? en
la pagina 182.

Creacion de un objeto de trabajo
El sistema de coordenadas del objeto de trabajo es ahora idéntico al sistema de
coordenadas mundo. Para definir la posicién y la orientacion del sistema de
coordenadas del objeto de trabajo, consulte Edicion de la declaracion del objeto
de trabajo en la pagina 189.

Accion

-

En el menu ABB, toque Movimiento.

Toque Objeto de trabajo para ver la lista de objetos de trabajo disponibles.

Toque Nuevo... para crear un nuevo objeto de trabajo.
Toque OK.

O DND

Configuracion de la declaracion de los objetos de trabajo

Si desea cambiar... ...entonces... Recomendacion
El nombre del objeto de traba-| Toque el botén ... que apare- | LOS objetos de trabajo reci-
jo ce junto a él. ben automaticamente el

nombre wobj seguido de un
namero consecutivo, por
ejemplo wobj 10, wobj 27.

Debe cambiar esta definicion
a una mas descriptiva.

Si cambia el nombre de un
objeto de trabajo después de
que se hace referencia a él
en algun programa, debe
cambiar también todos los
lugares en los que se use el
objeto de trabajo.

El ambito Seleccione el ambito que de- | LS objetos de trabajo deben
see en el mend. ser siempre globales para

que estén disponibles desde
todos los modulos del progra-
ma.

Las variables de objeto de
trabajo deben ser siempre
persistentes.

El tipo de almacenamiento

El médulo Seleccione en el menu el mo-
dulo desde el que debe decla-
rarse este objeto de trabajo.
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4.6.3 Definicion del sistema de coordenadas del objeto de trabajo

Descripcion general
La definicion de un objeto de trabajo implica que se usa el robot para apuntar a
su ubicacion. Esto se hace mediante la definicion de tres posiciones: dos en el
eje Xyunaeneleje.

A la hora de definir un objeto de trabajo, puede usar la base de coordenadas del
usuario, la base de coordenadas del objeto o0 ambas bases de coordenadas. La
base de coordenadas seleccionada por el usuario y la base de coordenadas del
objeto suelen ser coincidentes. En caso contrario, la base de coordenadas del
objeto se desplaza con respecto a la base de coordenadas del usuario.

Como seleccionar un método
Este procedimiento describe como seleccionar un método para la definicion de la
base de coordenadas del usuario, la base de coordenadas del objeto, o ambas.
Recuerde que esto solo funciona en el caso de los objetos de trabajo creados por
el usuario, no en el caso del objeto de trabajo predeterminado, wobj0. La definicion
del objeto de trabajo también puede hacerse desde la ventana Datos de programa.

Accion

-

En el menu ABB, toque Movimiento.

Toque Objeto de trabajo para ver la lista de objetos de trabajo disponibles.

Toque el objeto de trabajo que desee definir y toque Editar.

En el mend, toque Definir....

a | b~ W N

Seleccione un método en el menu Método de usuario y/o el menu Método de objeto.
Consulte Como definir la base de coordenadas del usuario en la pagina 185y Como
definir la base de coordenadas del objeto en la pagina 186.

Motores ON ¥ x

— @3 Manual
. v [ MySystem (IN-L-GISBT14178) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

3 Datos de programa - wobjdata - Definir

Definicién de base de coordenadas de objeto de trabajo
Objeto de trabajo: wobj1 Herr. activa: tool0

Seleccione un método para cada base de coordenadas, modifique las posiciones y toque

Mét.usuario: [Gin cambios W Método (Sin cambios W
Punto | Estado
o~ —
Posiciones MOC_IIf_IFEII‘ 0K Cancelar
posicion
ROB_1
)
[2 e £k

en0400000893

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Coémo definir la base de coordenadas del usuario
En esta seccion se detalla coémo definir la base de coordenadas del usuario.

en0400000887

El eje X pasara por los puntos X1-X2 y el eje Y pasara por Y1.

Accion Informacion

1 |En el menu Método de usuario, toque 3
puntos.

Presione el dispositivo de habilitacion de
tres posiciones y mueva el robot hasta el
primer punto (X1, X2 o Y1) que desee defi-
nir.

El uso de una distancia elevada entre X1
y X2 resulta preferible y permite obtener
una definicion mas exacta.

Seleccione el punto en la lista.

Toque Modificar posicion para definir el
punto.

Repita los pasos del 2 al 4 con los demas
puntos.

Continua en la pagina siguiente
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4.6.3 Definicidn del sistema de coordenadas del objeto de trabajo
Continuacion

Como definir la base de coordenadas del objeto

En esta seccidn se describe como definir la base de coordenadas del objeto si
desea desplazarla con respecto a la base de coordenadas del usuario.

en0400000899

El eje X pasara por los puntos X1-X2 y el eje Y pasara por Y1.

Accion

1 |En el mend Método de objeto, toque 3 puntos.

2 |Consulte los pasos del 2 al 4 de la descripcidn de Como definir la base de coordenadas
del usuario en la pagina 185.

Como guardar las posiciones definidas
Normalmente, las posiciones definidas son utilizadas solamente como posiciones
temporales por el controlador para calcular la posicién del objeto de trabajo y, a
continuacion, son descartadas. No obstante, las posiciones también pueden
guardarse en un modulo de programa para un uso o analisis posterior.
Al guardar las posiciones, se crea un nuevo médulo de programa donde se han
almacenado las posiciones con nhombres predefinidos proporcionados por el
controlador. Los nombres de las posiciones pueden cambiarse posteriormente,
pero se recomienda utilizar los nombres predefinidos al cargar las posiciones.

o

Sdlo se guardan las posiciones (robtargets). Asegurese de anotar la herramienta
que se utilizé al modificar las posiciones definidas.

Accion

1 |Una vez completada la definicion de la base de coordenadas del objeto de trabajo y
modificadas todas las posiciones, toque Aceptar.

2 |Enla ventana de didlogo Guardar puntos modificados, toque Si.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Accion

3 |Toque ABC para cambiar el nombre del médulo de programa y toque Aceptar para
aceptar el nombre.

4 |Los nombres de las posiciones y el médulo se muestran en la ventana de dialogo
Guardar. Toque Aceptar.

Como cargar posiciones definidas
En algunos casos no resulta practico o posible utilizar el robot para definir las
posiciones. Las posiciones pueden, entonces, definirse o calcularse en otra parte
y cargarse en la ventana de didlogo Definicion de base de coordenadas de objeto
de trabajo.

Es posible cargar posiciones desde cualquier médulo de programa, pero se
recomienda utilizar el médulo de la ventana de dialogo Guardar puntos
modificados con nombres de posicion predefinidos proporcionados por el
controlador.

@ iCUIDADO!

Asegurese de que estén activados la herramienta y el objeto de trabajo correctos
en la ventana de dialogo Definicidon de base de coordenadas de objeto de
trabajo antes de cargar cualquier posicion.

Accion

1 |En la ventana de didlogo Definicion de base de coordenadas de objeto de trabajo,
toque Posiciones y Cargar.

2 |Toque el mdédulo que contiene los puntos de calibracion y toque Aceptar.

3 |Si el controlador encuentra todas las posiciones predefinidas o alguna de ellas en el
modulo, las posiciones se cargan automaticamente en el punto de usuario u objeto
correcto.

En la ventana de dialogo Cargar, toque Aceptar.

4 |Si faltan algunas posiciones o no tienen los nombres correctos, el controlador no
puede cargar automaticamente las posiciones y se solicita al usuario que las correla-
cione manualmente.

Toque cada punto de la lista para asignar las posiciones manualmente desde la lista
desplegable. Toque Aceptar.

5 |En caso necesario, utilice Modificar posicion para definir los puntos restantes que
no se pudieron cargar.
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4.6.4 Edicion de los datos del objeto de trabajo

Descripcion general

Utilice la definicidn de los datos del objeto de trabajo para establecer la posicion

y la rotacion de las bases de coordenadas del usuario y del objeto.

Como mostrar los datos del objeto de trabajo

Accion

-

En el menu ABB, toque Movimiento.

Toque Objeto de trabajo para ver la lista de objetos de trabajo disponibles.

Toque el objeto de trabajo que desee editar y toque Editar.

AW (N

Toque Cambiar valor.

Aparecen los datos que definen al objeto de trabajo.

Como definir manualmente los valores de las bases de coordenadas del usuario y del objeto
La forma mas sencilla de la posicidn en el sistema de coordenadas del objeto de
trabajo y del usuario es utilizar el método descrito en Definicion del sistema de
coordenadas del objeto de trabajo en la pagina 184. Sin embargo, puede editar
manualmente los valores con las indicaciones siguientes.

Valores Instancia Unidad
Las coordenadas cartesianas de la posicion de la base |of r ane. t r ans. x mm
de coordenadas del objeto ofrane. trans.y
oframe.trans. z
La orientacion de la base de coordenadas del objeto |of rame. rot. ql -
of rame.rot. g2
of rame. rot. g3
of rame.rot. g4
Las coordenadas cartesianas de la posicién de la base |uf r ane. trans. x mm
de coordenadas del usuario uf rame. trans.y
uframe.trans. z
La orientacion de la base de coordenadas del usuario |uframe.rot.ql -
uframe.rot.qg2
uframe.rot. g3
uframe.rot. g4

ﬂ Nota

ventana Datos de programa.

La edicidn de los datos del objeto de trabajo también puede hacerse desde la
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4.6.5 Edicion de la declaracion del objeto de trabajo

Descripcion general
Utilice la declaracién para cambiar la forma en que se usa la variable del objeto
de trabajo en los médulos del programa.

Visualizacion de la declaracion del objeto de trabajo

Accion

1 |En el menu ABB, toque Movimiento.

Toque Objeto de trabajo para ver la lista de objetos de trabajo disponibles.

Toque el objeto de trabajo que desee editar y toque Editar.

En el menu, toque Cambiar declaracion.

Aparece la declaracion del objeto de trabajo.

oo |~ WD

Edite la declaracion de la herramienta de la forma indicada en la seccién Creacion de
un objeto de trabajo en la pagina 183.

o

Si cambia el nombre de un objeto de trabajo después de que se hace referencia
a él en algun programa, debe cambiar también todos los lugares en los que se
use el objeto de trabajo.
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4.6.6 Eliminacion de un objeto de trabajo

Eliminacion de un objeto de trabajo
Para obtener mas informacioén sobre la eliminacion de un objeto de trabajo,
consulte Eliminacion de una instancia de dato en la pagina 160.
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4.7.1 Creacion de una carga util

¢ Qué ocurre al crear una carga util?

Se crea una variable del tipo | oaddat a. El nombre de la variable es el nombre de
la carga util. Para obtener mas informacion sobre los tipos de datos, consulte
Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.

Como anadir una nueva carga util y definir la declaracion de los datos

El sistema de coordenadas de la carga util cambiara a la posicién, incluida la
orientacion, del sistema de coordenadas mundo.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Movimiento.

2 |Toque Carga util o Carga total para ver la lista de cargas utiles disponibles.

ﬂ Nota

Carga total se muestra sélo si el valor de ModalPayLoadMode es 0 y las unidades
mecanicas son robots con TCP. Consulte Establecimiento del valor de ModalPayLoad-
Mode en la pagina 192.

3 | Toque Nuevo para crear una nueva carga util e introduzca los datos. Consulte Valores
de declaracion de cargas utiles en la pagina 192

4 |Toque OK.

A {AVISO!

Es importante definir siempre la carga real de la herramienta y, si se usa, la carga
util del robot (por ejemplo, una pieza sujeta por una pinza). Una definicion
incorrecta de los datos de carga puede dar lugar a la sobrecarga de la estructura
mecanica del robot. Existe también el riesgo de que pueda superarse la velocidad
en el modo manual a velocidad reducida.

Cuando se especifican datos de carga incorrectos, este hecho suele tener las
consecuencias siguientes:

« El robot no pude funcionar a su capacidad maxima.
» Peor exactitud de la trayectoria, con riesgo de sobrepasar posiciones.
« Riesgo de sobrecarga de la estructura mecanica.

El controlador monitoriza continuamente la carga y escribe un registro de eventos
si la carga es mas elevada que la prevista. Este registro de eventos se guarda
y registra en la memoria del controlador.

Continua en la pagina siguiente
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4.7.1 Creacidn de una carga util
Continuacion

Valores de declaracion de cargas utiles

Si desea cambiar...

...entonces...

Recomendacion

El nombre de la carga util

Toque el botdn ... que apare-
ce junto a él.

Las cargas utiles reciben au-
tomaticamente el nombre

| oad seguido de un numero
consecutivo, por ejemplo

| oad10, | oad31.

Debe cambiar esta definicion
a una mas descriptiva.

Si cambia el nombre de una
carga util después de que se
hace referencia a ella en al-
gun programa, debe cambiar
también todos los lugares en
los que se use la carga util.

El ambito

Seleccione el ambito que de-
see en el menu.

Las cargas utiles deben ser
siempre globales para que
estén disponibles desde to-
dos los médulos del progra-
ma.

El tipo de almacenamiento

Las variables de carga util
deben ser siempre persisten-
tes.

El médulo

Seleccione en el menu el moé- |~

dulo desde el que debe decla-
rarse esta carga util.

Establecimiento del valor de ModalPayLoadMode
Este procedimiento describe cdémo modificar el valor de ModalPayLoadMode:

1 En el menu ABB, toque Panel de control y a continuacion Configuracion.

N o o0 WD

Seleccione Controlador.
Seleccione el tipo System Misc y toque.

Haga clic en Aceptar.

Seleccione ModalPayLoadMode y a continuacion toque Editar.
Toque dos veces el parametro Valor y cambielo a 0.

Toque Si cuando aparezca la pregunta Los cambios no entraran en vigor

hasta que realice un reinicio en caliente del controlador. ¢ Desea reiniciar

en este momento?
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4.7.2 Edicién de los datos de la carga util

Descripcion general

Ajuste los datos de la carga util para definir las propiedades fisicas de la carga

util, como su peso y su centro de gravedad.

También puede hacerse automaticamente con la rutina de servicio Loadldentify.
Consulte las secciones Ejecucion de una rutina de servicio en la pagina 208 o
Loadldentify, rutina de servicio de identificacion de cargas en la pagina 216.

Visualizacion de la definicion de la carga util

Accion

1 |En el menu ABB, toque Movimiento.

Toque Carga util para ver la lista de cargas utiles disponibles.

Toque la carga util que desee editar y toque Editar.

&~ |0 |N

Toque Cambiar valor.
Aparecen los datos que definen a la carga util.

Modificacion de los datos de la carga util

En este procedimiento se describe cdmo introducir manualmente los datos de una
carga util. También puede hacerse automaticamente ejecutando la rutina de servicio
Loadldentify. La forma de ejecutar una rutina de servicio se describe en la seccion
Ejecucion de una rutina de servicio en la pagina 208.

Accion Instancia Unidad
1 |Introduzca el peso de la carga util. | oad. mass [kal
2 |Introduzca el centro de gravedad de la carga util. || oad. cog. x [mm]
| oad. cog.y
| oad. cog. z
3 |Introduzca la orientacidon del momento del eje. | oad. aom g1
| oad. aom g2
| oad. aom g3
| oad. aom g3
4 |Introduzca el momento de inercia de la carga util. |i x [kgm 2]
iy
iz
5 |Toque OK para usar los nuevos valores o Cancelar |- -
para mantener sin cambios los datos.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Con el parametro PayLoads| nWi st Coor ds

Con el parametro PayLoads| nW i st Coor ds, los datos de carga para cargas utiles
pueden especificarse en relaciéon con la mufieca, en lugar del TCP u objeto de
trabajo activo. Esto puede resultar util si se utilizan varias herramientas o TCP u
objetos de trabajo (cuando la herramienta es fija) para una carga util. En este caso,
solo se necesita una identificacidn de carga en lugar de una identificacién para
cada herramienta o TCP u objeto de trabajo. Por lo tanto, se pueden utilizar los
mismos datos de carga de carga util para cualquier robhold o herramienta fija que
se encuentre activa. Esto ahorra tiempo (por ejemplo, durante la puesta en servicio).

Para mas informacion sobre PaylLoads| nW i st Coor ds, consulte Manual de

referencia técnica - Parametros del sistemay Manual de referencia
técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.
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4.7.3 Edicion de la declaracion de la carga util

Descripcion general
Utilice la declaracién para cambiar la forma en que se usa la variable de la carga
util en los moédulos del programa.

Visualizacion de la declaracion de la carga util

Accion

1 |En el menu ABB, toque Movimiento.

Toque Carga util para ver la lista de cargas utiles disponibles.

Toque la carga util que desee editar y toque Editar.

En el menu, toque Cambiar declaracion.

a |~ W DN

Aparece la declaracion de la carga util. Consulte Creacion de una carga util en la pa-
gina 191.

o

Si cambia el nombre de una carga util después de que se hace referencia a ella
en algun programa, debe cambiar también todos los lugares en los que se use
la carga util.
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4.7.4 Eliminacion de una carga util

Eliminacion de una carga util
Para obtener mas informacién sobre la eliminacion de una carga util, consulte
Eliminacion de una instancia de dato en la pagina 160.
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4.8 Pruebas

4.8.1 Acerca del modo automatico

¢ Qué es el modo automatico?
En el modo automatico, la funcién de seguridad del dispositivo de habilitacion de
tres posiciones esta derivada para que el manipulador pueda moverse sin
intervencion humana.

A jAVISO!

Antes de seleccionar el modo automatico, cualquier proteccion suspendida
debera ponerse de nuevo en pleno funcionamiento.

Tareas que suelen realizarse en el modo automatico
En el modo automatico suelen realizarse las siguientes tareas:

« Inicio y detencidn de procesos.
- Carga, inicio y detencion de programas de RAPID.

« Devolucion del manipulador a su trayectoria al reanudar el funcionamiento
tras un paro de emergencia.

+ Copia de seguridad del sistema.

« Restauracién de copias de seguridad.

+ Limpieza de herramientas.

« Preparacion o sustitucion de objetos de trabajo.

« Realizacion de otras tareas orientadas a procesos.

Limitaciones del modo automatico
No se permite hacer movimientos en el modo automatico. Puede haber otras tareas
concretas que no deben realizarse en el modo automatico.

Consulte la documentacién de su centro de produccion o su sistema para saber
qué tareas concretas no se deben realizar en el modo automatico.

Mecanismos de proteccion activos
En el IRC5, todos los mecanismos del paro general (GS), los del paro automatico
(AS) y los del paro superior (SS) estan activos durante el funcionamiento en el
modo automatico.

Como responder a cualquier complicacion durante el proceso
Las complicaciones durante un proceso no sélo pueden afectar a una célula de
manipulador determinada, sino a toda una cadena de sistemas incluso si el
problema procede de una célula determinada.

Debe poner la maxima atencion durante este tipo de complicaciones, dado que la
cadena de acontecimientos podria dar lugar a operaciones peligrosas no previstas
durante el funcionamiento de una célula de manipulador individual. Todas las

acciones correctoras deben ser realizadas por personal que tenga un conocimiento

Continua en la pagina siguiente
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4.8.1 Acerca del modo automatico
Continuacion

profundo de la totalidad de la linea de produccién, no solo del manipulador que
funcione incorrectamente.

Ejemplos de complicaciones durante el proceso
Un manipulador que toma componentes de un transportador puede quedar fuera
de produccion debido a un fallo mecanico mientras el transportador sigue
funcionando para proseguir con la produccidn en el resto de la linea de produccion.
Por supuesto, esto significa que el personal que esté preparando el manipulador
cerca del transportador en movimiento debe extremar las precauciones.

Un manipulador de soldadura requiere mantenimiento. La retirada del manipulador
de soldadura de la produccién también implica la retirada de un banco de trabajo
y de un manipulador de manejo de materiales para evitar el peligro de lesiones.
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4.8.2 Acerca del modo manual

¢ Qué es el modo manual?
El modo manual se utiliza durante la programacion y para la verificacion de un
programa.
En el modo manual, el movimiento del manipulador esta bajo control manual. El
dispositivo de habilitacién de tres posiciones se debe presionar para activar los
motores del manipulador, es decir, para habilitar el movimiento.
Existen dos modos manuales:

« El modo manual a velocidad reducida, denominado normalmente “modo
manual”.

« Elmodo manual a maxima velocidad (no disponible en EE.UU. ni en Canada).

¢ Qué es el modo manual a velocidad reducida?
En el modo manual a velocidad reducida, el movimiento del TCP esté limitado a
250 mm/s. Asimismo, existe una limitacion en la velocidad maxima permitida para
cada eje. Estas limitaciones de los ejes dependen del robot y no pueden
modificarse.

Es necesario presionar el dispositivo de habilitacion de tres posiciones hasta la
posicién central para activar los motores del manipulador.

A JAVISO!

Siempre que sea posible, el modo manual de funcionamiento debe ejecutarse
con todo el personal fuera del espacio protegido.

¢Qué es el modo manual a maxima velocidad?
El modo manual a maxima velocidad sélo se utiliza para la verificacion de
programas.

En el modo manual a maxima velocidad, el manipulador puede moverse a la
velocidad programada, pero sélo bajo control manual.

En el modo manual a maxima velocidad, el limite de velocidad inicial es de como
maximo 250 mm/s. Se obtiene limitando la velocidad al 3% de la velocidad
programada. Mediante el control manual, la velocidad puede incrementarse hasta
el 100%.

Es necesario presionar el dispositivo de habilitacion de tres posiciones hasta la
posicion central y el boton hold-to-run para habilitar la ejecucion de un programa.

A JAVISO!

Siempre que sea posible, el modo manual de funcionamiento debe ejecutarse
con todo el personal fuera del espacio protegido.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Recuerde que el modo manual a maxima velocidad es opcional y, por tanto, no
esta disponible en todos los robots.

ﬂ Nota

De conformidad con la norma actualizada ISO 10218-1:2011 Robots and robotic
devices — Safety requirements for industrial robots — Part 1 Robots, se han
realizado las siguientes adaptaciones en el modo manual a maxima velocidad.

» Restablecimiento de la velocidad a 250 mm/s cada vez que el dispositivo
de habilitacion de tres posiciones se reinicia colocando el interruptor en la
posicién central/activado después de haberlo liberado o presionado
completamente.

« Se ha desactivado la edicion de programas de RAPID y el movimiento
manual del manipulador.

Mecanismos de proteccion omitidos

Los mecanismos de paro protegido (AS) del modo automatico se omiten durante
el funcionamiento con el modo manual.

El dispositivo de habilitacion de tres posiciones

En el modo manual los motores del manipulador se activan mediante el dispositivo
de habilitacion de tres posiciones en el FlexPendant. De esta forma, el manipulador
solo puede moverse siempre y cuando el dispositivo esté presionado.

El dispositivo de habilitacion de tres posiciones esta disenado de forma que el
pulsador debe presionarse solo hasta la mitad para activar los motores del
manipulador. El manipulador no puede funcionar en la posicion completamente
introducida o la posicion completamente extraida.

Funcion hold-to-run

La funcion hold-to-run permite la ejecucion paso a paso o la ejecucion continua
en el modo manual a maxima velocidad. Por motivos de seguridad, deben
mantenerse presionados el dispositivo de habilitacion de tres posiciones y el botén
Iniciar.

Recuerde que el movimiento no requiere la funcién hold-to-run, independientemente
del modo de funcionamiento. La funcién hold-to-run también puede activarse para
el modo manual a velocidad reducida.

Tareas que suelen realizarse en el modo manual a velocidad reducida

En el modo manual a velocidad reducida suelen realizarse las siguientes tareas.

« Movimiento del manipulador para situarlo de nuevo en su trayectoria al
reanudar el funcionamiento tras un paro de emergencia

« Correccion del valor de las sefiales de E/S tras situaciones de error
« Creacion y edicion de programas de RAPID

- Inicio, ejecucidén paso a paso y detencion del programa, por ejemplo, durante
la comprobacion de un programa
» Ajuste de posiciones programadas

Continua en la pagina siguiente

200

Manual del operador - IRC5 con FlexPendant
3HAC050941-005 Revision: L
© Copyright 2021 ABB. Reservados todos los derechos.



4 Programacion y pruebas

4.8.2 Acerca del modo manual
Continuacion

Tareas que suelen realizarse en el modo manual a maxima velocidad
De conformidad con la norma ISO 10218-1:2011, pueden realizarse las siguientes
tareas en el modo manual a maxima velocidad.

« Inicio y detencidn de la ejecucion de un programa para su verificacion final
« Ejecucion de programas paso a paso
« Ajuste de la velocidad (0—100%)

» Restablecimiento del puntero de programa (a Main, a una rutina, al cursor,
a una rutina de servicio, etc.)

Las siguientes tareas no pueden realizarse en el modo manual a maxima velocidad:
- Cambio de valores de parametros de sistema
- Edicion de datos de sistema
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4.8.3 Utilizacion de la funcion hold-to-run

Cuando usar la funcion hold-to-run

La funcion hold-to-run se utiliza para ejecutar programas de forma continua o paso
a paso en el modo manual a maxima velocidad, en combinacion con el dispositivo

de habilitacion de tres posiciones.

Para ejecutar un programa en modo manual a maxima velocidad, es necesario,
por motivos de seguridad, seguir presionando el dispositivo de habilitacion de tres
posiciones y el boton Iniciar. Esta funcion hold-to-run también se aplica al recorrer
un programa paso a paso en el modo manual a maxima velocidad. Cuando los
botones Iniciar, Avanzar y Retroceder se utilizan de esta forma (pulsandolos y
manteniéndolos pulsados), se los denomina botones hold-to-run. Algunas versiones
del FlexPendant también presentan botones hold-to-run propios.

Modo de funcionamiento Funcion

Modo manual a velocidad re- | Normalmente, la funcién hold-to-run no tiene ningun efecto
ducida sobre el modo manual a velocidad reducida.

Sin embargo, es posible activarlo para el modo manual a
velocidad reducida mediante un cambio en un parametro
del sistema.

Modo manual a maxima velo-| Al presionar hold-to-run Y el dispositivo de habilitaciéon de
cidad tres posiciones, se permite la ejecucion de un programa.

La ejecucion puede ser continua o paso a paso.

La liberacidn de la funcion hold-to-run en este modo detiene
inmediatamente el movimiento del manipulador y la ejecu-
cion del programa. Al presionar de nuevo, la ejecucién se
reanuda desde esa posicion.

Modo automatico La funcién hold-to-run no se utiliza en el modo automatico.

Utilizacion de la funcién hold-to-run

En estas instrucciones se detalla como usar la funcion hold-to-run en el modo
manual a maxima velocidad.

Accion

Presione el dispositivo de habilitacidn de tres posiciones del FlexPendant.

Seleccione el modo de ejecucidn presionando y manteniendo presionado:
« Iniciar (ejecucidn continua del programa)

- Avanzar(ejecucion del programa paso a paso hacia delante)
» Retroceder (ejecucion del programa paso a paso hacia atras)

Si ha presionado Iniciar, la ejecucion del programa continua mientras se mantenga
presionado el botdn Iniciar.

Si ha presionado Avanzar o Retroceder, el programa se ejecuta paso a paso a medida
que se libera y presiona el botén Avanzar/Retroceder.

Recuerde que el boton también debe ser presionado y mantenido presionado hasta
que se ejecuta la instruccion. jSi se libera el botén, la ejecucion del programa se de-
tiene inmediatamente!

Si el dispositivo de habilitacion de tres posiciones se libera de forma intencionada o
por accidente, todo el procedimiento se debe repetir para permitir la ejecucion.
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4.8.4 Ejecucion del programa a partir de una instruccion determinada

Descripcion general
Cuando se inicia un programa la ejecucion se inicia desde el puntero de programa.
Para iniciar la ejecucion desde otra instruccion, desplace el puntero de programa
hacia el cursor.

A JAVISO!

Cuando la ejecucion se inicia el robot se desplazara a la primera posicion
programada en el programa. jAsegurese de que el robot con TCP no presente
riesgo de chocar con ningun obstaculo!

Ejecucion del programa a partir de una instruccion determinada

Accion

1 |En el menu ABB, toque Editor de programas.

2 |Toque el paso del programa en el que desee iniciar la ejecucion, toque Depurar y a
continuacion PP a cursor.

A PELIGRO

Asegurese de que no haya nadie dentro del espacio protegido.

4 | Presione el botdn Iniciar del FlexPendant (consulte el elemento E de la figura siguien-

I & MM m
HYZVY

en0300000587
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4.8.5 Ejecucion de una rutina determinada

Descripcion general
Cuando se inicia un programa la ejecucion se inicia desde el puntero de programa.
Para iniciar desde otra rutina, mueva el puntero de programa a esa rutina.

Requisitos previos
Para ejecutar una rutina especifica, es necesario cargar el médulo que contiene
la rutina y el controlador debe estar en el modo manual y parado.

Ejecucion de una rutina determinada

En este procedimiento se describe cdmo ejecutar una rutina especifica trasladando
a ella el puntero de programa.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Editor de programas.

2 |Toque Depurar y a continuacion PP a rutina para situar el puntero de programa en
el principio de la rutina.

3 |Presione el botdn Iniciar del FlexPendant.

Informacioén relacionada
La forma de ejecutar una rutina de servicio se describe en la seccidn Ejecucion
de una rutina de servicio en la pagina 208. Puede utilizarse el mismo método para
ejecutar una rutina especifica en el ambito de la tarea. Consulte Ejecucion de una
rutina de servicio en la pagina 208 para obtener informacién detallada.
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4.8.6 Ejecucidn instruccion por instruccion

Descripcion general
En todos los modos de funcionamiento, es posible ejecutar el programa paso a
paso, tanto hacia delante como hacia atras.

La ejecucién paso a paso es limitada. Consulte Manual de referencia técnica -
RAPID Overviewpara obtener mas detalles.

Seleccion del modo paso a paso
En esta seccion se detalla como seleccionar el modo paso a paso. La ejecucion
paso a paso puede hacerse de tres formas: paso a paso por instrucciones, paso
a paso por procedimientos y movimiento-paso.

Accion Informacion

1 | Seleccione el modo paso a paso a través |Se describe en Menu Configuracion rapida,
del menu de configuracion rapida. Paso a paso en la pagina 70.

Ejecucion paso a paso
En esta seccion se detalla como ejecutar paso a paso hacia delante y hacia atras.

Si desea ejecutar paso a paso... ..presione...
Hacia delante Botéon Avanzar del FlexPendant
Hacia atras Boton Retroceder del FlexPendant

Limitaciones de la ejecucion hacia atras
La ejecucidn hacia atras tiene algunas restricciones:

- El ejecutar paso a paso hacia atras a través de una instruccion MoveC, la
ejecucion no se detiene en el punto circular.

* No es posible retroceder paso a paso hasta salir de una sentencia | F, FOR,
WHI LEy TEST.

* No es posible ejecutar paso a paso hacia atras para salir de una rutina una
vez alcanzado el principio de la rutina.

« Hay instrucciones que afectan al movimiento y que no pueden ejecutarse
hacia atras (por ejemplo, Act Uni t, Conf L y PDi spOn). Si intenta ejecutar
estas instrucciones hacia atras, aparecera un cuadro de alerta para informarle
de que no es posible hacerlo.

Comportamiento durante la ejecucion hacia atras
Al ejecutar paso a paso hacia delante a través del codigo del programa, un puntero
de programa apunta a la siguiente instruccion a ejecutar y un puntero de
movimiento apunta a la instruccion de movimiento que esta realizando el robot en
ese momento.

Al ejecutar paso a paso hacia atras a través del cédigo del programa, el puntero
de programa apunta a la instruccion situada por encima del puntero de movimiento.
Cuando el puntero de programa apunta a una instruccion de movimiento y el
puntero de movimiento apunta a otra, el siguiente movimiento hacia atras lleva

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

hasta el objetivo al que apunta el puntero de programa, utilizando el tipo de
movimiento y velocidad al que apunta el puntero de movimiento.

Ejemplo de ejecucion hacia atras
El ejemplo siguiente ilustra el comportamiento que se produce al ejecutar paso a
paso hacia atras a través de instrucciones de movimiento. El puntero de programa
y el puntero de movimiento ayudan a controlar en qué punto se encuentra la
ejecucion de RAPID y la posicidn actual del robot.

Movel, MoveJ y MoveC son instrucciones de movimiento de RAPID. Consulte
Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.

— @D Manual Motores ON ¥ x
L v ' MySystem (IN-L-GISBT14178) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

U.EI MyPrograml en T_ROB1/MainModule/main

Tareas y programas W Mdodulos v Rutinas v
©— OC main () g}l
®s % v1000, 250, toddo;
@15 MoveL p20, v100, zl5, toolO;
12 WaitDI DI1, 1;
13 MoveL p30, v100, zl1l5, tool0;
14 WaitDI DI2, 1;
15 MoveL p40, v100, zl15, tool0;
16 MoveL pl10, v100, zl1l5, tool0;
17 ENDPROC RN
:H.ﬁadir . - Editar - Depurar - Mm!ii_’i!:ar Mostrar .
instruccion posicion declaraciones

. "8
n %

en0400001204

Puntero de programa

B Puntero de movimiento

Resalte del objetivo de robot hacia el que se estd moviendo el robot o que ya
se ha alcanzado.

Al... ...entonces...

Avanzar paso a paso | El puntero de programa apunta a p50 y el puntero de programa
hacia delante hasta |apunta a la siguiente instruccion de movimiento (MovelL p60).
que el robot se en-
cuentre en p50

Presionar una vez el |El robot no se mueve pero el puntero de programa se mueve hasta
botén Retroceder la instruccion anterior ( MoveC p30, p40). Asi se indica que ésta
es la instruccion que se ejecuta la proxima vez que se pulse Retro-
ceder.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Al...

...entonces...

Volver a presionar el
boton Retroceder

El robot se mueve linealmente hasta p40 a la velocidad v300.

El objetivo de este movimiento (p40) se toma de la instruccién MoveC.
El tipo de movimiento (lineal) y la velocidad se toman de la instruc-
cion siguiente (MovelL p50).

El puntero de movimiento apunta a p40 y el puntero de programa
se desplaza hacia arriba hasta MovelL p20.

Volver a presionar el
boton Retroceder

El robot se mueve circularmente, pasando por p30 y hasta p20, a la
velocidad v1000.

El objetivo p20 se toma de la instruccion MovelL p20. El tipo de
movimiento (circular), el punto circular (p30) y la velocidad se toman
de la instruccion MoveC.

El puntero de movimiento apunta a p40 y el puntero de programa
se desplaza hacia arriba hasta MovelL p10.

Volver a presionar el
boton Retroceder

El robot se mueve linealmente hasta p10 a la velocidad v1000.

El puntero de movimiento apunta a p10 y el puntero de programa
se desplaza hacia arriba hasta MoveJ p10.

Presionar una vez el
botén Avanzar

El robot no se mueve pero el puntero de programa se mueve hasta
la instruccion siguiente ( Movel p20).

Volver a presionar el
botén Avanzar

El robot se mueve hasta p20 a la velocidad v1000.
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4.9 Rutinas de servicio

4.9.1 Ejecucion de una rutina de servicio

Rutinas de servicio

Las rutinas de servicio realizan varios servicios comunes. El conjunto de rutinas
de servicio que esta disponible en cada momento depende de la configuracion
del sistema y de las opciones disponibles. Consulte la documentacién de centro
de produccion o su célula para obtener mas informacion.

Requisitos previos

Las rutinas de servicio sélo pueden iniciarse en el modo manual de velocidad
reducida o en el modo manual a maxima velocidad.

El programa debe estar detenido y debe existir un puntero de programa.
No es posible llamar a una rutina durante el modo sincronizado.

Si la rutina de servicio contiene partes que deben ponerse en marcha en el modo
automatico, el puntero de programa no debe moverse manualmente antes de
iniciar la rutina de servicio. El puntero de programa debe estar donde se detuvo
el flujo de programa.

A jAVISO!

Si se inicia una rutina de servicio a mitad de una instrucciéon de movimiento
detenida (es decir, antes de que se alcance la posicion final) el movimiento se
reanudara cuando se inicie la ejecucion de la rutina de servicio.

@ {CUIDADO!

Recuerde que una vez una rutina de servicio se ha iniciado, la anulacién del
proceso quiza no devuelva el sistema a su estado inicial dado que la rutina puede
haber movido el brazo del robot.

Ejecucion de una rutina de servicio

En esta seccidn se describe cdmo ejecutar una rutina de servicio u otra rutina en
el ambito de la tarea, con ayuda de Llamar a rutina.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Editor de programas.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion
Accion
2 |En el menu Depurar, toque Llamar a rutina.

— | : | Manual Motores ON ¥

— v ) MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) x
D.EI MyPrograml en T_ROB1/MainModule/main

Tareas y programas V‘ Mddulos VJ Rutinas v
<] PROC main ( ) A ‘ PP a Main ” PP a cursor |
& MoveL plo r V1000! ‘ PP a rutina... ” Cursor a PP |
ll MoveL p2 0 o v100 r 24 Cursor a PM ‘ Ir a posicién ‘

12 WaitDI DI1, 1; ’7 3 |

Llamar a rutina... | Cancel. llam. rut.
13 MoveL p30, v100l>2 _

. Ver valor Verificar progr.

14 WaitDI DI2, 1;
] ‘ Ver datos sistemal Buscar rutina
15 MovelL p40, v100, z]
16 MovelL pl0, v100, z]
17 ENDPROC

12 |ENDMODULE
Anadir - - ¥ | Modificar Ocultar

instruccion R L) posicion dedlaraciones

. R
% B

en0400000884

3 |Laventana de didlogo Llamar a rutina de servicio enumera todas las rutinas de ser-
vicio predefinidas.

Sin embargo, esta misma ventana de dialogo puede usarse para ejecutar cualquier
rutina en el ambito de la tarea. Seleccione Todas rutinas en el menu Ver para ver todas
las rutinas disponibles.

— @3 Manual Motores ON ¥ x
L v Y MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

D.EI Llamar a rutina de servicio

Rutina seleccionada:

Seleccione la rutina a la que desee llamar y toque 'Ir a'.

lagdes

Bat_Shutdown CalPendelum
Commutation Linked_m
LoadIdentify ManlLoadIdentify
ServiceInfo SkipTaskExec
Ver - Ira Cancelar

C e
% D

en0400000885

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Limitaciones

Accion

4 |Toque una rutina de servicio y a continuacion, toque Ir a.

El Editor de programas se mostrara con el puntero de programa desplazado al inicio
de la rutina seleccionada.

5 |Pulse el boton Iniciar en el FlexPendant y siga las instrucciones que se muestran en

el FlexPendant.

Tras la ejecucidn de la rutina, la tarea se detiene y el puntero de programa vuelve a
situarse en el punto en el que estaba antes de iniciar la rutina de servicio.

@ iCUIDADO!

Presione Cancel. llam. rut si necesita interrumpir la rutina antes de que termine
de ejecutarse. Sin embargo, antes de reanudar el flujo de programa normal, debe
comprobar si el robot esta posicionado correctamente. Si la rutina interrumpida
lo ha movido, tendra que tomar acciones para devolver el robot a su posicion.
Consulte Devolucion del robot a la trayectoria en la pagina 251 para obtener mas
informacion.

A JAVISO!

No ejecute ninguna rutina de servicio en medio de un movimiento o una
soldadura.

Si ejecuta una rutina de servicio en medio de un movimiento, los movimientos
no terminados se completaran antes de que se ejecute la rutina a la que se ha
llamado. Esta situacion puede dar lugar a un movimiento no deseado.

Si es posible ejecute paso a paso y complete el movimiento interrumpido antes
de que se realice la llamada a la rutina de servicio. De lo contrario, guarde el
movimiento actual afiadiendo St or ePat h y Rest oPat h a la rutina de servicio.
En este caso, el movimiento se completara una vez finalizada la rutina de servicio
y el programa se reanuda nuevamente.

Sin embargo, no es posible guardar mas de un movimiento interrumpido tantas
veces como se desee si la llamada a la rutina de servicio se realiza desde un
gestor de errores con St or ePat h y Rest oPat h.

Ademas de a las rutinas de servicio, Llamar a rutina se aplica a todas las rutinas
que cumplan los criterios siguientes:

« Debe ser un procedimiento con una lista de parametros vacia. Esto significa
que no se trata de una funcidn ni una rutina TRAP.

- Debe estar dentro del ambito de la tarea, no local. Si el procedimiento es
local de un mddulo, el ambito queda restringido a ese modulo y el
procedimiento no es visible desde el nivel de la tarea.

» Debe estar en un médulo cargado, no instalado (compruebe el parametro
de sistema Installed del tipo Automatic Loading of Modules del tema
Controller).

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Informacion relacionada
Rutina de servicio de desactivacion de baterias en la pagina 212.

Loadldentify, rutina de servicio de identificacion de cargas en la pagina 216.
Service Information System, Servicelnfo rutina de servicio en la pagina 215.
Calibration Pendulum, CalPendulum rutina de servicio en la pagina 214.

Para obtener mas informacion acerca de St or ePat h y Rest oPat h, consulte el
Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.
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4.9.2 Rutina de servicio de desactivacion de baterias

Cuando utilizar esta rutina de servicio

Para las unidades de tarjeta de medida serie con un contacto de bateria de 2 polos,
es posible desactivar el respaldo con bateria de la tarjeta de medida serie para
ahorrar carga de la bateria durante el transporte o el almacenamiento. Esta es la
rutina de servicio Bat_shutdown.

Para las unidades de tarjeta de medida serie con contacto de 3 polos, esta funcion
no debe utilizarse porque el consumo de energia es tan bajo que no resulta
necesatrio.

Bat_shutdown

Al encender el sistema de nuevo, se restablece la funcion. Los cuentarrevoluciones
se perderan y sera necesaria una actualizacién, pero se mantendran los valores
de calibracién.

En este caso, el consumo de las desactivaciones normales es de aproximadamente
1 mA. Al utilizar el modo de reposo el consumo se reduce a 0,3 mA. Cuando la
bateria estd a punto de descargarse y quedan menos de 3 Ah, aparece una alerta
en el FlexPendant y debe sustituirse la bateria.

Q Recomendacién

Antes de iniciar la rutina de servicio Bat_shutdown, mueva el robot hasta la
posicion de calibracién. De esta forma la recuperacidn tras el modo de reposo
sera mas sencilla.

Informacion relacionada

La forma de iniciar una rutina de servicio se describe en la seccion Ejecucion de
una rutina de servicio en la pagina 208.

La forma de actualizar los cuentarrevoluciones se describe en Actualizacion de
los cuentarrevoluciones en la pagina 294.
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4.9.3 Axis Calibration rutina de servicio

Descripcion de la rutina de servicio

Axis Calibration es un método de calibracion estandar para la calibracién de los
robots ABB y es el método mas preciso para la calibracion estandar

Para el método Axis Calibration existen las siguientes rutinas:
» Calibracion fina
« Actualizacién de los cuentarrevoluciones
- Calibracion de referencia

El equipo de calibracion para Axis Calibration se suministra como un kit de
herramientas.

Las instrucciones reales de como realizar el procedimiento de calibracion y qué
hacer en cada paso se proporcionan en el FlexPendant. Le guiara por el
procedimiento de calibracion, paso por paso.

Informacion relacionada

Ejecucion de una rutina de servicio en la pagina 208.

En el manual de producto del robot hay una descripcién mas detallada del método
de calibracién.
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4.9.4 Calibration Pendulum, CalPendulum rutina de servicio

Descripcion de la rutina de servicio

Calibration Pendulum es un método de calibracion estandar para calibrar robots
ABB (excepto algunos modelos).

Para el método Calibration Pendulum existen dos rutinas diferentes:
« Calibration Pendulum Il
« Calibracion de referencia

El equipo de calibracién para Calibration Pendulum se entrega como un conjunto
de herramientas completo que incluye el Manual del operador - Calibration
Pendulum, que describe con mas detalle el método y las distintas rutinas.

Informacion relacionada

Ejecucion de una rutina de servicio en la pagina 208.

Calibration Pendulum se describe completamente en el manual.Manual del
operador - Calibration Pendulum La informacion especifica de cada robot se
describe en el manual de producto del robot.
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4.9.5 Service Information System, Servicelnfo rutina de servicio

Cuando utilizar esta rutina de servicio

Servicelnfo es una rutina de servicio basada en el Service Information System,
SIS, una funcidn de software que simplifica el mantenimiento del sistema de robots.
Supervisa el tiempo y el modo de funcionamiento del robot y avisa al operador en
los momentos en que se ha planificado una actividad de mantenimiento.

Servicelnfo

El mantenimiento se programa cambiando los parametros del sistema del tipo SIS
Parameters. Todos los parametros del sistema se describen en Manual de
referencia técnica - Parametros del sistema. Encontrara mas detalles sobre SIS
en Manual del operador - Service Information System.

Funciones supervisadas

Estan disponibles los contadores siguientes:
« Contador de tiempo de calendario
+ Contador de tiempo de funcionamiento
« Contadores de tiempo de funcionamiento de cajas reductoras
Los contadores se ponen a cero al realizar las tareas de mantenimiento.

@ {CUIDADO!

El restablecimiento de los contadores no se puede deshacer.

El estado de los contadores se muestra tras la ejecucion de la rutina Servicelnfo
para mantenimiento. El estado “OK” indica que el contador correspondiente no
ha excedido ningun limite de intervalo de servicio.

Informacion relacionada

Ejecucion de una rutina de servicio en la pagina 208.
Manual del operador - Service Information System.

Los parametros de sistema de SIS se describen en Manual de referencia
técnica - Parametros del sistema, capitulo Motion.
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4.9.6 Loadldentify, rutina de servicio de identificacion de cargas

Cuando utilizar esta rutina de servicio

La rutina de servicio Loadldentify se usa para identificar automaticamente los
datos de las cargas montadas en el robot. También puede introducir los datos
manualmente, pero necesitara informacion que puede resultar dificil de calcular.

Para ejecutar Loadldentify, hay que tener en cuenta varias cosas. Se describen
en las paginas siguientes. Este capitulo también contiene informacién sobre la
gestion de errores y sus limitaciones.

A jAVISO!

Es importante definir siempre la carga real de la herramienta y, si se usa, la carga
util del robot (por ejemplo, una pieza sujeta por una pinza). Una definiciéon
incorrecta de los datos de carga puede dar lugar a la sobrecarga de la estructura
mecanica del robot. Existe también el riesgo de que pueda superarse la velocidad
en el modo manual a velocidad reducida.

Cuando se especifican datos de carga incorrectos, este hecho suele tener las
consecuencias siguientes:

- El robot no pude funcionar a su capacidad maxima.
« Peor exactitud de la trayectoria, con riesgo de sobrepasar posiciones.
- Riesgo de sobrecarga de la estructura mecanica.

El controlador monitoriza continuamente la carga y escribe un registro de eventos
si la carga es mas elevada que la prevista. Este registro de eventos se guarda
y registra en la memoria del controlador.

Loadldentify

Loadldentify puede identificar la carga de la herramienta y la carga util. Los datos
que pueden ser identificados son la masa, el centro de gravedad y los momentos
de inercia.

en0500001535

Carga del brazo superior

B Carga de la herramienta

Carga util

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Antes de ejecutar la identificacion de cargas de la carga util, asegurese primero
de que la herramienta esté definida correctamente, es decir, ejecutando
Loadldentify para la herramienta.

Para identificar la masa de B y C, el eje 3 debe realizar ciertos movimientos, lo
que significa que, para identificar la masa, la carga A del brazo superior primero
se debe conocer y definir correctamente.

Para mejorar la precision si la carga A del brazo superior estd montada, introduzca
la masa conocida de By C y elija el método de masa conocida al proceder a la
identificacion.

Angulos de configuracién
Para realizar la identificacion, el robot mueve la carga siguiendo un patrén concreto
y calcula los datos a continuacion. Los ejes que se mueven son los ejes 3,5y 6.
En la posicién de identificacion, el movimiento del eje 3 es de aproximadamente

13 grados, mientras que en el caso del eje 5 es de £30 grados. En el caso del eje
6, el movimiento se realiza alrededor de dos puntos de configuracion.

El valor 6ptimo del angulo de configuracion es de +90 6 -90 grados.

30°

30°

30° [ 30° B
A

en0500001537

Configuracién 1 (posicion de inicio)

B Angulo de configuracién

Configuracion 2

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Loadldentify con cargas montadas en los brazos
La mejor forma de realizar la identificacion de cargas es usar un robot que no tiene
cargas montadas en los brazos. Incluso si no es posible, es posible conseguir una
exactitud elevada. Por ejemplo, considere el robot de la figura siguiente, que tiene
montados equipos de soldadura al arco.

A B C D

en0500001536

A Cable 1
B Carga 1
C Cable 2
D Carga 2

Si se desea usar la identificacion de cargas para determinar los datos de la carga
2, lo que resulta mas importante es asegurarse de que la carga del brazo superior
esté definida correctamente, en concreto su masa y el centro de gravedad a lo
largo del brazo del robot. La carga del brazo incluye todo lo que esté montado
sobre el robot, excepto la carga del brazo y la carga util. En la figura anterior, el
cable 1, el cable 2 y la carga 1 estan incluidos en la carga del brazo, el peso total
y el centro de gravedad deben calcularse.

A la hora de realizar la identificacién de cargas, el cable 2 debe ser desconectado,
dado que de lo contrario aplicaria una fuerza adicional sobre la carga 2. Si se
realizara la identificacidn de la carga 2 con esa fuerza presente, el resultado puede
diferir considerablemente de la carga correcta. Idealmente, el cable 2 debe ser
desconectado de la carga 2 y fijado al brazo superior. Si no es posible hacerlo,
también es posible desconectar el cable en la carga 1 y fijarlo al brazo superior
de forma que la fuerza resultante sobre la carga 2 se reduzca al minimo.

Requisitos previos para las cargas de herramienta
Antes de ejecutar la rutina de servicio Loadldentify para una carga de herramienta,
asegurese de lo siguiente:

« La herramienta debe estar seleccionada en el menu de movimiento.
« La herramienta debe estar montada correctamente.
» Eje 6 cerca de la horizontal.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

+ La carga del brazo superior se define si se debe identificar la masa de la
herramienta.

» Los ejes 3,5y 6 no deben estar cerca de sus limites de area de trabajo
correspondientes.

» La velocidad seleccionada debe ser del 100%.
- El sistema debe encontrarse en el modo manual.
Recuerde que Loadldentify no puede usarse parat ool 0.

Requisitos previos para las cargas utiles
Antes de ejecutar la rutina de servicio Loadldentify para una carga util, asegurese
de lo siguiente:

« La herramienta y la carga util deben estar montadas correctamente.
» Eje 6 cerca de la horizontal.

« La carga de la herramienta de ser conocida (ejecute primero Loadldentify
para la herramienta).

» La carga del brazo superior se define si se debe identificar la masa de la
carga util.

« Si se utiliza un TCP en movimiento, la herramienta debe estar calibrada
(TCP).

- Si se utiliza un TCP fijo, el objeto de trabajo correspondiente debe estar
calibrado (base de coordenadas del usuario y base de coordenadas del
objeto).

» Los ejes 3,5y 6 no deben estar cerca de sus limites de area de trabajo
correspondientes.

+ Lavelocidad seleccionada debe ser del 100%.

+ El sistema debe encontrarse en el modo manual.

Recuerde que Loadldentify no puede usarse para | oadO.

Ejecucion de Loadldentify
Para iniciar la rutina de servicio de identificaciéon de cargas, debe tener un programa
activo en el modo manual y la herramienta y la carga util que desee identificar
deben estar definidas y activas en la ventana de movimiento.

Q Recomendacion

Ejecute siempre la identificacion de cargas con motores frios (no calientes).

Accioén Informacion

1 |Inicie Loadldentify desde el Editor de programas. Pre- |La forma de iniciar rutinas de
sione el dispositivo de habilitacion de tres posiciones y, | servicio se describe en la

a continuacion, presione el botén Iniciar del FlexPendant. | seccion Ejecucion de una
rutina de servicio en la pagi-
na 208.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Accioén

Informacion

Toque OK para confirmar el borrado de la trayectoria
actual y la pérdida del puntero de programa.

Toque Cancelar y a continua-
cion Cancelar llamada a ru-
tina para cerrar la rutina de
servicio sin perder el puntero
de programa.

Toque Herramienta o Carga util.

Toque OK para confirmar que la herramienta y/o carga
util correcta esta activa en el menu de movimiento y que
la carga de la herramienta o la carga util estda montada

correctamente.

Si no es correcta, libere el
dispositivo de habilitacion de
tres posiciones y seleccione
la herramienta o carga util
correcta en el menu Movi-
miento. Luego, vuelva a
Loadldentify, presione el
dispositivo de habilitacion de
tres posiciones y pulse Ini-
ciar. Toque Reintentar y
confirme que la nueva herra-
mienta/carga util es correcta.

A la hora de identificar cargas de herramienta, confirme
que la herramienta correspondiente esté activa.

A la hora de identificar cargas utiles, confirme que la
herramienta de la carga util esté activa y calibrada.

Consulte el paso 4.

A la hora de identificar cargas utiles con un TCP fijo,
confirme que el objeto de trabajo correcto esté activo y
(preferiblemente) calibrado. Si es correcto, toque OK
para confirmarlo.

Consulte el paso 4.

Seleccione el método de identificacidn. Si selecciona el
método en el que se supone que la masa es conocida,
recuerde que la herramienta o carga util que utilice deben
tener la masa correcta definida. Toque OK para confir-
marlo.

Seleccione el angulo de configuracion. El angulo éptimo
es de +90 6 -90 grados. Si no resulta posible, toque Otros
y defina el angulo. El angulo minimo es de +30 6 -30
grados.

Si el robot no se encuentra en una posicion correcta
para la identificacién de cargas, se le pedira que despla-
ce uno o varios ejes aproximadamente hasta una posi-
cion especificada. Si ya lo ha hecho, toque OK para
confirmarlo.

Si el robot sigue sin estar en una posicion correcta para
la identificacion de cargas, se movera lentamente hasta
la posicion correcta. Presione Mover para iniciar el mo-
vimiento.

Los ejes de 1 a 3 no deben
estar a mas de 10 grados de
la posicion propuesta.

Continua en la pagina siguiente
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4.9.6 Loadldentify, rutina de servicio de identificacién de cargas

Continuacion

Accidén

Informacion

10

El robot puede ejecutar lentamente los movimientos de
identificacion de cargas antes de realizar la identificacién
de cargas (prueba a baja velocidad). Toque Si si desea
realizar una prueba lenta y No para continuar con la
identificacion.

Esto resulta util para garanti-
zar que el robot no colisione
con ningun elemento durante
la identificacién. Sin embar-
go, puede requerir mucho
mas tiempo.

o

Si esta previsto ejecutar la
identificacion de carga en
modo manual a maxima velo-
cidad, es necesario realizar
la prueba a baja velocidad
para poder iniciar la medi-
cion real.

11

La configuracién de la identificacidon de cargas esta
completa. Para iniciar el movimiento, cambie al modo
automatico y al estado Motores ON. A continuacion, to-
que Mover para iniciar los movimientos de identificacion
de cargas.

12

Una vez terminada la identificacion, vuelva al modo ma-
nual, presione el dispositivo de habilitacion de tres posi-
ciones y el boton Iniciar. Toque Aceptar para confirmar.

13

El resultado de la identificacién de cargas se muestra
ahora en el FlexPendant.

En el caso de los robots que admiten la funcionalidad
Control de diagrama de carga, se genera un mensaje
que indica si la carga se aprueba o no, ademas de pre-
sentar un botén Analizar para ver mas informacion.

Consulte Control de diagra-
ma de carga en la pagina 221.

14

Toque Si para actualizar la herramienta o carga util se-
leccionada con los parametros identificados.

Toque No para salir Loadldentify sin guardar los parame-
tros.

Control de diagrama de carga
En el caso de los robots que admiten la funcionalidad Control de diagrama de
carga, la combinacion de la carga del brazo, la herramienta y la carga util se
contrastan con el diagrama de carga. Los valores nhominales del peso manejado
total, asi como de la distancia del centro de gravedad al diagrama de carga en las
direcciones Z y L se proporcionan tanto en la configuracion de mufeca hacia arriba
como en la de muineca hacia abajo.

Se genera un mensaje que indica si la carga se aprueba o no, ademas de presentar
un botén Analizar para ver mas informacion.

Carga aprobada
Carga no aprobada

Carga aprobada solo con la mufieca hacia abajo

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Ejecucion de Loadldentify con ModalPayLoadMode desactivado
Cuando el parametro de sistema ModalPayLoadMode esta desactivado, con el
valor 0, Loadldentify identificara la carga de la herramienta y la carga total. En este
caso ya no es posible definir la carga util.

Si ModalPayLoadMode esta desactivado, es posible utilizar el argumento \ TLoad
en las instrucciones de movimiento. El argumento \ TLoad describe la carga total
usada durante el movimiento. La carga total es la carga de la herramienta mas la
carga util transportada por la herramienta. Si se utiliza el argumento \ TLoad, no
se tiene en cuenta el valor de | oaddat a en los t ool dat a actuales. Para obtener
mas informacion sobre ModalPayLoadMode en las instrucciones de movimiento,
consulte la seccion Movel en Manual de referencia técnica - Instrucciones,
funciones y tipos de datos de RAPID.

Parainiciar la rutina de servicio de identificacidon de cargas, debe tener un programa
activo en el modo manual y la herramienta y la carga util que desee identificar
deben estar definidas y activas en la ventana de movimiento.

Q Recomendacion

Ejecute siempre la identificacion de cargas con motores frios (no calientes).

Accioén Informacion

1 |Inicie Loadldentify desde el Editor de programas. Pre- | La forma de iniciar rutinas de
sione el dispositivo de habilitacion de tres posiciones y, | servicio se describe en la

a continuacion, presione el botdn Iniciar del FlexPendant. | seccion Ejecucion de una
rutina de servicio en la pagi-
na 208.

2 |Toque OK para confirmar el borrado de la trayectoria | Toque Cancelary a continua-
actual y la pérdida del puntero de programa. cion Cancelar llamada a ru-
tina para cerrar la rutina de
servicio sin perder el puntero
de programa.

3 |Toque OK para continuar con el proceso Loadldentify. |La seleccidn para actualizar
la carga de la herramienta o
la carga total se realiza en
una fase posterior.

4 |Toque OK para confirmar que la herramienta y/o carga |Si no es correcta, libere el
total correcta esta activa en el ment de movimiento y |dispositivo de habilitacion de
que la carga de la herramienta o la carga total esta tres posiciones y seleccione
montada correctamente. la herramienta o carga util
correcta en el menu Movi-
miento. Luego, vuelva a
Loadldentify, presione el
dispositivo de habilitacion de
tres posiciones y pulse Ini-
ciar. Toque Reintentar y
confirme que la nueva herra-
mienta/carga util es correcta.

5 |Alahora de identificar cargas de herramienta, confirme|Consulte el paso 4.
que la herramienta correspondiente esté activa.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Accidén

Informacion

Seleccione el método de identificacion. Si selecciona el
método en el que se supone que la masa es conocida,
recuerde que la herramienta o carga total que utilice
deben tener la masa correcta definida. Toque OK para
confirmar.

Seleccione el angulo de configuracion. El angulo éptimo
es de +90 6 -90 grados. Si no resulta posible, toque Otros
y defina el angulo. El angulo minimo es de +30 6 -30
grados.

Si el robot no se encuentra en la posicion correcta para
la identificacién de cargas, se le pedira que desplace
uno o varios ejes aproximadamente hasta una posicion
especificada. Si ya lo ha hecho, toque Aceptar para
confirmarlo.

Si el robot sigue sin estar en una posicidn correcta para
la identificacion de cargas, se movera lentamente hasta
la posicion correcta. Presione Mover para iniciar el mo-
vimiento.

Los ejes de 1 a 3 no deben
estar a mas de 10 grados de
la posicion propuesta.

El robot puede ejecutar lentamente los movimientos de
identificacion de cargas antes de realizar la identificacion
de cargas (prueba a baja velocidad). Toque Si si desea
realizar una prueba lenta y No para continuar con la
identificacion.

Esto resulta util para garanti-
zar que el robot no colisione
con ningun elemento durante
la identificacién. Sin embar-
go, puede requerir mucho
mas tiempo.

ﬂ Nota

Si esta previsto ejecutar la
identificacion de carga en
modo manual a maxima velo-
cidad, es necesario realizar
la prueba a baja velocidad
para poder iniciar la medi-
cion real.

10

La configuracién de la identificacion de cargas esta
completa. Para iniciar el movimiento, cambie al modo
automatico y al estado Motores ON. A continuacion, to-
que Mover para iniciar los movimientos de identificacion
de cargas.

11

Una vez terminada la identificacién, vuelva al modo ma-
nual, presione el dispositivo de habilitacion de tres posi-
ciones y el boton Iniciar. Toque Aceptar para confirmar.

12

El resultado de la identificacion de cargas se muestra
ahora en el FlexPendant. Toque Herramienta si desea
actualizar la herramienta seleccionada, toque Loaddata
si desea actualizar la carga total o toque No si desea
salir sin guardar.

13

Si Loaddata esta seleccionado, es posible actualizar la
carga total a una variable persistente | oaddat a existente
0 nueva.

Continua en la pagina siguiente
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Continuacion

Gestion de errores

Si el dispositivo de habilitacion de tres posiciones se libera durante la identificacion
de cargas (antes de que comiencen los movimientos), la rutina siempre se puede
reiniciar presionando de nuevo el dispositivo de habilitacion de tres posiciones y,
luego, presionando el botdn Iniciar.

Si se produce cualquier error durante los movimientos de identificacién de cargas,
es necesario reiniciar la rutina desde el principio. Esto se hace automaticamente
presionando Iniciar tras la confirmacion del error. Para interrumpir el procedimiento
de identificacién de cargas y salir de él, toque Cancelar llamada a rutina en el
menu Depurar del Editor de programas.

Limitaciones de Loadldentify

Loadldentify sélo permite identificar cargas de herramienta y cargas utiles. Por
tanto, no es posible identificar cargas de brazo.

Si los movimientos de identificacion de cargas son interrumpidos por algun tipo
de paro (paro de programa, paro de emergencia, etc.), es necesario reiniciar la
identificacion de cargas desde el principio. Confirme el error y pulse Iniciar para
reiniciar automaticamente.

Si el robot es detenido en una trayectoria con un paro de programay la
identificacion de cargas se realiza en el punto de paro, la trayectoria se borrara.
Esto significa que no se realizara ningiin movimiento de recuperacion para devolver
al robot a la trayectoria.

La identificacidn de cargas finaliza con una instrucciéon EXIT. Esto significa que el

puntero de programa se pierde y debe ser devuelto a Main antes de iniciar cualquier
ejecucion de programas.

Q Recomendacién

Los datos de la herramienta y/o la carga util pueden definirse manualmente si
la carga es reducida (del 10% o menos de la carga maxima) o simétrica, por
ejemplo si la carga de la herramienta es simétrica alrededor del eje 6.

Q Recomendacion

Si la masa de la herramienta o la carga util es desconocida, la rutina de servicio
Loadldentify puede identificar en algunos casos una masa del 0 kg. Si la carga
es muy pequeia con respecto a la carga maxima del robot, una masa de 0 kg

puede ser aceptable. De lo contrario, intente lo siguiente para identificar la masa.

- Compruebe que las cargas del brazo estén definidas correctamente y repita
la identificacion.

« Determine el peso de la carga de alguna otra forma y realice una
identificacion de cargas con una masa conocida para eliminar la dependencia

de las cargas del brazo.

Continua en la pagina siguiente
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4 Programacion y pruebas

4.9.6 Loadldentify, rutina de servicio de identificacién de cargas
Continuacion

Loadldentify para robots de 4 ejes

Al ejecutar Loadldentify en un robot con 4 ejes en lugar de 6, existen algunas
diferencias. En esta descripcidn de las diferencias, se supone que el tipo de robot
es similar al IRB 260, IRB 460, IRB 660, IRB 760, o el IRB 910SC.

Las diferencias principales son:
* Los ejes usados son:
- 1 (o 2 en algunos modelos de robot)
- 3 (paratodos los modelos de robot)
- 6 (0 4 en algunos modelos de robot)
+ Dado que se utiliza el primer eje (eje 1 0 2), los movimientos resultantes
pueden ser grandes.
* No es posible identificar todos los parametros de carga.
El primer eje (eje 1 0 2) se mueve aproximadamente +23 grados desde su posicion
actual. Por tanto, durante la identificacién la carga puede desplazarse una gran
distancia. Los ejes 3 y 6 (0 4) se mueven como en los robots de 6 ejes. El angulo
de configuracién del eje 6 (o0 4) funciona exactamente igual que en los robots de
6 ejes.
Dado que no tiene 6 ejes, el robot de 4 ejes no puede identificar todos los
parametros de la carga. No es posible identificar los parametros siguientes:
+ I Lainercia alrededor del eje X.
+ |y Lainercia alrededor del eje Y.
* m,: La coordenada Z del centro de masas.
Sin embargo, en este tipo de robot los parametros anteriores tienen un efecto

inapreciable sobre el rendimiento de movimiento. Consulte la definicion del sistema
de coordenadas de la carga en la figura que aparece a continuacion.

xx0900000021

Q Recomendacion

Es posible que el procedimiento de identificacidn falle al calcular el centro de
gravedad si los datos de medicidon del par tienen una varianza demasiado alta.
Si esto sucede, aun es posible obtener buenos resultados ejecutando otra vez
la rutina Loadldentify, preferiblemente con otra posicion del ultimo eje.

Continua en la pagina siguiente
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4 Programacion y pruebas

4.9.6 Loadldentify, rutina de servicio de identificacién de cargas

Continuacion

Informacion relacionada

También es posible incluir la rutina Loadldentify en un programa, con ayuda de
instrucciones de RAPID. Consulte LoadID en Manual de referencia
técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.

La forma de introducir manualmente los datos se describe en Edicion de los datos
de la herramienta en la pagina 175y Edicion de los datos de la carga util en la
pagina 193.

El manual de producto del robot puede contener informacién sobre como y donde
montar las cargas.

La identificacion de la carga para los posicionadores se realiza con la rutina de
servicio ManLoadldentify; consulte Manual del producto - IRBP /D2009.

La forma de definir los parametros de sistema para las cargas del brazo se
describen en Manual de referencia técnica - Parametros del sistema.
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4 Programacion y pruebas

4.9.7 Rutina de servicio de comprobacion de frenos

4.9.7 Rutina de servicio de comprobacion de frenos

Descripcion general
La rutina de servicio Br akeCheck se usa para verificar si los frenos mecanicos
funcionan correctamente.
La rutina de servicio Br akeCheck esta incluida en la instalacién de RobotWare si
el controlador no tiene SafeMove o la opcién EPS.

ﬂ Nota

Si el controlador tiene SafeMove o la opcidon EPS, la instalacion de RobotWare
incluye la rutina de servicio Cycl i ¢ Brake Check. Para mas informacion,
consulte Manual de aplicaciones - Seguridad funcional y SafeMove2.

Mientras se ejecuta la rutina de servicio Br akeCheck los frenos se prueban por
orden y consecutivamente y cada prueba requiere de 10 a 15 segundos.

Requisitos previos para ejecutar la rutina de servicio Br akeCheck
A continuacion se enumeran los requisitos previos para la ejecucién de la rutina
de servicio Br akeCheck:

- Es necesario mover el robot y todos los ejes adicionales hasta una posicion
segura y relajada (alejados de personas y equipos, evitando también un
estiramiento excesivo) antes de realizar una comprobacion de los frenos.
Normalmente, el robot solo se mueve unos pocos centimetros durante la
comprobacion de los frenos.

« Mueva el robot hasta un punto de paro antes de realizar una comprobacion
de los frenos.

« Lacomprobacion de los frenos sélo puede realizarse en el nivel de ejecucién
normal (no desde una rutina TRAP, un gestor de errores o una rutina de
evento, ni en el nivel de almacenamiento de trayectoria).

De la comprobacion de los frenos se pueden excluir ejes individuales
Es posible excluir ejes individuales al hacer la comprobacion de frenos. Para ello,
establezca el valor del parametro del sistema Deact i vat e Cycli ¢ Brake Check
for axi s enOn. Para mas informacidn, consulte Configuracion de los parametros
del sistema en la pdgina 233.

Ejecucion de la comprobacién de frenos
A continuacion se exponen los dos métodos para iniciar una rutina de servicio
Br akeCheck:
« Ejecute la rutina de servicio Br akeCheck desde FlexPendant. El controlador
debe estar en modo manual.

« Ejecute el procedimiento Br akeCheck desde el programa RAPID.

Continua en la pagina siguiente
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4 Programacion y pruebas

4.9.7 Rutina de servicio de comprobacion de frenos
Continuacion

A jAVISO!

Mientras la rutina de comprobacién de frenos esta activa, no cambie la velocidad
desde FlexPendant y no use las instrucciones Vel Set , AccSet , SpeedRef r esh,
ni ninguna otra instruccién que afecte el rendimiento de movimiento en TRAPS
ni rutinas de evento.

o

La funcion RAPID | sBr akeCheckAct i ve no se puede usar para comprobar si
Br akeCheck esta activo.

Interrupcion de la comprobacion de frenos
Aunque no se recomienda, es posible detener la ejecucion durante la realizacion
de una prueba de frenos.
Si la prueba de frenos se interrumpe, se reanudara cuando la ejecucion del
programa se reanude. La prueba de frenos puede reanudarse hasta 3 veces.

Mantenimiento de frenos

Mantenimiento de frenos es una caracteristica de la funcionalidad de comprobacién
de los frenos.

La rutina Br akeCheck detecta automaticamente si se necesita mantenimiento de
los frenos mecanicos y activa la funcionalidad Mantenimiento de frenos durante
la ejecucién. Mantenimiento de frenos acciona el freno y gira el eje de motor 1
radianes cinco veces, lo que genera un movimiento del brazo del robot de menos
de 1 grados.

Existen registros de eventos que indican si Mantenimiento de frenos resulta
necesario, y si se ha ejecutado.

Para obtener mas informacién, consulte el parametro Brake Maintenance, tipo

General Rapid, tema Controller, en Manual de referencia técnica - Parametros del
sistema.

Registros de eventos
Cuando se ejecuta Br akeCheck, se muestran los siguientes registros de eventos:

Registro de eventos |Titulo

10272 Comprobacién de los frenos realizada

10273 Comprobacion de los frenos iniciada

Si hubiera algun problema con uno o varios frenos mecanicos, se mostrara un
registro de evento que describe la unidad mecanica y el eje que tiene frenos
inadecuados:

Registro de eventos | Titulo

37234 Aviso de rendimiento de frenos

37235 Error de rendimiento de frenos

Continua en la pagina siguiente
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4 Programacion y pruebas

4.9.7 Rutina de servicio de comprobacion de frenos
Continuacion

Comprobacion de frenos para sistemas MultiMove

Ejemplo de programa

o

Asegurese de que todas las unidades mecanicas estan en reposo antes de
solicitar un Br akeCheck.

Una de las tareas de movimiento realiza una llamada a la rutina Br akeCheck para
realizar una comprobacion de frenos de todas las unidades mecanicas de todas
las tareas.

La comprobacion de los frenos no se debe realizar mientras haya alguna tarea en
modo sincronizado (movimiento coordinado). Es necesario sincronizar todas las
tareas de movimiento con instrucciones Wi t SyncTask antes y después de la
comprobacion de frenos real. Si se ejecuta una instruccion de movimiento mientras
una tarea de movimiento esta ejecutando un Br akeCheck, recibira un error (41888)
y toda la ejecucion se detendra. También esta prohibido usar Exi t Cycl e durante
un Br akeCheck activo.

La funcion RAPID | sBr akeCheckAct i ve puede usarse para comprobar si hay
algun Br akeCheck en curso.

Solo puede hacerse una llamada a Br akeCheck simultdneamente. La rutina de
servicio lo comprobara, y si detecta que hay mas de un cliente o tarea de RAPID
intentando ejecutar la rutina, recibira un error (41886).

T_ROB1

PERS tasks task_list{2} :=[ ["T_ROBL"], ["T_ROB2"] ];
VAR synci dent syncl;

VAR synci dent sync2;

IF PLC di1_DO CBC = 1 THEN
Wi t SyncTask syncl, task_list;

Br akeCheck;
Wi t SyncTask sync2, task_list;
ENDI F
T_ROB2
PERS tasks task_list{2} :=[ ["T_ROB1"], ["T_ROB2"] ];

VAR synci dent syncl;
VAR synci dent sync2;

IF PLC di1_DO CBC = 1 THEN
WAi t SyncTask syncl, task_list;
I Wait for T_ROBL to be ready with BrakeCheck
Wai t SyncTask sync2, task_list;

ENDI F

Continua en la pagina siguiente
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4 Programacion y pruebas

4.9.7 Rutina de servicio de comprobacion de frenos

Continuacion

Comprobacion de los frenos en ejes adicionales

Para poder ejecutar la comprobacion de los frenos en ejes adicionales, es necesario
calcular el parametro Max Static Arm Torque (del tema Motion y el tipo Brake) para
el eje adicional e introducirlo en la configuracion. La comprobacion de los frenos
usa este valor al probar el freno en el nivel de error.

Este parametro debe corresponder al par estatico maximo que el freno debe resistir
al situar el eje adicional en su posicién de maxima gravedad. Debe utilizarse la
siguiente féormula:

Max Static Arm Torque = (M*L*g)/n

Longitud hasta masa (L)

AN L _ Masa (M) * Constante de gravedad (g)
1= >
T ' Transmision (n)
L= 3 Motor (1)

Caja reductora (2)

Brazo (3)

xx1600001289

Para calcular el parametro para un eje que no tiene gravedad, por ejemplo un track,
puede utilizarse la siguiente férmula:

Max Static Arm Torque = Tbrake min/1.35

en el caso de las unidades de motor ABB, Tbrake min puede consultarse en las
especificaciones de producto de la unidad de motor en cuestion; consulte
Especificaciones del producto - Unidades de motor y unidades de caja reductora.

Para obtener mas informacion acerca del parametro Max Static Arm Torque,
consulte el tema Motion, tipo Brake en Manual de referencia técnica - Parametros
del sistema.

ﬂ Nota

Recuerde que el valor calculado debe indicarse en [Nm] y calcularse para el lado
del motor.

Descripcion de la configuracion de E/S

Configuracidn de sefnales

Se pueden configurar sefiales de salida digitales que reflejen el estado de los
frenos mecanicos en un modulo RAPID abierto. Las sefales de salida digitales
que pueden configurarse son OK, WARNI NG, ERROR y ACT (comprobacion de los
frenos activa) para cada Drive Module.

La configuracidn de sefiales debe realizarse en el médulo RAPID BC_config_IO.sys;
consulte Descripcion de la configuracion de E/S en la pagina 230.

Continua en la pagina siguiente
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4.9.7 Rutina de servicio de comprobacion de frenos
Continuacion

El archivo BC_config_lO.sys puede encontrarse en el directorio hd0a\<active
system>\PRODUCTS\RobotWare_6.0x.xxxx\utility/BrakeCheck, y debe copiarse
en el directorio HOME del sistema activo.

o

Acuérdese de actualizar la configuracién de E/S con las sefiales de salida
digitales.

En un sistema MultiMove, tiene que definir un OK, WARNI NG, ERROR y sefiales de
salida digitales ACT para cada Drive Module.

ﬂ Nota

Si las sefales deben mantener sus valores después de una caida de alimentacion,
los ajustes de caida de alimentacion en los parametros del sistema también
deben actualizarse; consulte Descripcion de la configuracion de E/S en la
pagina 230.

Descripcion del médulo BC_config_lO
MODULE BC config_| O SYSMCDULE, NOVI EW

PROC BC config | O proc(VAR string user_io_nanmes{*,*})
'TPWite "BC config | O proc";
! Define your own signals. The signal
! nanmes nust be signals defined in EIQcfg

' If 1 drive nodule

user _i o_names{1, 1}:="BCACT1";
user _i o_nanes{1, 2}:="BCOK1";
user _i o_names{1, 3}:="BCWARL";
user _i o_names{1, 4}:="BCERRL";
' If 2 drive nodul es

luser _i o_nanes{2, 1}:="BCACT2";
luser _i o_nanmes{2, 2}:="BCOK2";

user _i o_nanes{2, 3}:="BCOWAR2";
user _i o_nanes{2, 4}:="BCERR2";

If 3 drive nodul es
user _i o_nanes{3, 1}:="BCACT3";
user _i o_nanes{3, 2}:="BCOK3";
user _i o_nanes{3, 3}:="BCWAR3";
user _i o_nanes{3, 4}:="BCERR3";

If 4 drive nodul es

luser _i o_nanes{4, 1}:="BCACT4";
luser _i o_nanmes{4, 2}:="BCOK4";
luser i o_nanes{4, 3}:="BCWAR4";

user _i o_nanes{4, 4}:="BCERR4";
ENDPRCOC
ENDMODULE

Continua en la pagina siguiente
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4.9.7 Rutina de servicio de comprobacion de frenos

Continuacion

Descripcion del archivo EIO.cfg

ElO CFG 1.0:6: 1::

#

El O_SI GNAL:

- Name " BCACT1"

- Narme " BCCOK1"

- Narme " BCWARL"

- Name " BCERRL"

- Si gnal Type

- Si gnal Type

- Si gnal Type

- Si gnal Type "DO'

Descripcion de la sefial de comprobacion de los frenos

Introduccion

Descripcion de los diferentes estados de senal para la comprobacion de los frenos
en la rutina Br akeCheck. Los nombres de sefales estan conformes con Descripcion
de la configuracion de E/S en la pagina 230.

Secuencia de sincronizacion para sefiales de comprobacidn de los frenos
Descripcion de qué senales se emiten en diferentes momentos durante la ejecucion

de Br akeCheck.

Comienzo de la comprobacidn de los frenos
Las siguientes senales se emiten al principio de la ejecucion de Br akeCheck.

Senal Cambiado a
BCOK 0
BCACT 1
BCERR 0
BCWAR 0

Fin de la comprobacidn de los frenos

Las siguientes sefiales se emiten a la finalizacion de la ejecucion de Br akeCheck.

Senal BrakeCheck prueba |BrakeCheck prueba |BrakeCheck prueba
OK WARNING ERROR
Cambiado a Cambiado a Cambiado a

BCOK 1 0 0

BCERR 0 0 1

BCWAR 0 1 0

BCACT 0 0 0

Continua en la pagina siguiente
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4.9.7 Rutina de servicio de comprobacion de frenos
Continuacion

Puntero de programa situado en Main tras la comprobacion de los frenos interrumpida
Al situar el puntero de programa en Main tras la ejecucion de Br akeCheck
interrumpida, se emiten las siguientes sefiales.

Senal Cambiado a
BCOK 0
BCACT 0

Durante la primera prueba de comprobacion de los frenos

Senal Estado de senal
BCOK 0
BCERR 0
BCWAR 0
BCACT 1

Prueba de comprobacion de los frenos interrumpida, puntero de programa aun en la rutina BrakeCheck

Senal Estado de senal
BCOK 0
BCERR 0
BCWAR 0
BCACT 1

Prueba de comprobacién de los frenos interrumpida, puntero de programa trasladado de la rutina
BrakeCheck

Senal Estado de senal
BCOK 0
BCERR 0
BCWAR 0
BCACT 0

Configuracion de los parametros del sistema

Acerca de los parametros del sistema
La configuracidn de parametros del sistema necesaria para un sistema de robot
debe hacerse antes de realizar la comprobacidén de los frenos.

ﬂ Nota

Se requiere reiniciar el controlador IRC5 después de cambiar los parametros
del sistema.

Tipo Mechanical Unit
Todas las unidades mecanicas para ejes adicionales que deban supervisarse
deben tener configurados los valores de Activate at Start Up y Deactivation
Forbidden como On. (Las unidades mecanicas supervisadas deben estar siempre
activadas).

Continua en la pagina siguiente
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4.9.7 Rutina de servicio de comprobacion de frenos

Continuacion

Tipo Arm

Tipo Brake

Si fuera necesario excluir un eje de la comprobacion de los frenos, establezca el
parametro Deactivate Cyclic Brake Check for axis en On.

Si se ejecuta la comprobacion de frenos en un eje adicional, debe definirse un par
minimo de frenado seguro. Se afiade un margen del 5 % durante la prueba para
el ajuste del limite de fallo. El parametro utilizado es Max Static Arm Torque,
definido en en el lado del motor. Se establece un limite de aviso con un valor de
par mas alto (en funcion del freno).
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4.9.8 Rutina de servicio de optimizacion de la mufieca

4.9.8 Rutina de servicio de optimizacion de la muiheca

Descripcion general
La rutina de servicio de optimizacién de la mufieca se utiliza para mejorar el
rendimiento de la reorientacién del TCP. Encontrara mas informacion en el manual
de producto del manipulador.
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5 Ejecucion en produccion

5 Ejecucioén en produccion

5.1 Procedimientos basicos

5.1.1 Inicio de programas

5.1.1 Inicio de programas

Inicio de programas

Utilice este procedimiento para iniciar por primera vez un programa o para reanudar
la ejecucion de un programa que ha sido detenido anteriormente.

Si su sistema de robot tiene instalada la opcion Multitasking, consulte también
Utilizacion de programas Multitasking en la pdgina 241.

Accidén

Informacion

Compruebe que ha hecho todos los prepa-
rativos necesarios en el robot y en la célula
de robot y que no haya ningun obstaculo
dentro del area de trabajo del robot.

jAsegurese de que no haya nadie dentro
de la célula de robot!

Seleccione el modo de funcionamiento en
el controlador con el interruptor de modo.

xx0600002782

C: Botén Motors ON
D: Selector de modo

Presione el botdn Motors ON del controla-
dor para activar el robot.

¢ Tiene cargado un programa?

En caso afirmativo, contintie en el paso
siguiente.

En caso negativo, cargue un programa.

La forma de cargar programas se describe
en la seccién Manejo de programas en la
pagina 137.

En caso necesario, seleccione el modo de
funcionamiento y la velocidad menu Confi-
guracion rapida.

Consulte Menu Configuracion rapida, Modo
de ejecucion en la pagina 69 y Menu Con-
figuracion rapida, Velocidad en la pagi-
na71.

Continua en la pagina siguiente
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5 Ejecucion en produccion

5.1.1 Inicio de programas

Continuacion

Accion Informacion
7 |En el modo automatico: El botén se muestra en la secciéon Botones
1 Presione el boton Iniciar del Flex- |de hardware en la pagina 19.
Pendant para iniciar el programa. || 5 forma de seleccionar el modo de inicio
En el modo manual: se detalla en la seccidn Utilizacion de la
1 Seleccione el modo de inicio. funcion hold-to-run en la pagina 202.
2 Presione y mantenga presionado el
dispositivo de habilitacion de tres
posiciones.
3 Presione el botdn Iniciar del Flex-
Pendant para iniciar el programa.

8 |¢Aparece la v_e'ntgna de dialogo Peticion || 5 forma de devolver el trabajo a la trayec-
de recuperacion? toria se describe en la seccion Devolucion
En caso afirmativo, devuelva el robot a 1a | g/ ropot a Ia trayectoria en la pagina 251.
trayectoria con un método adecuado.

De lo contrario, continue.

9 |Si se muestra la ventana de dialogo El Esta ventana de dialogo solo se muestra
cursor no coincide con el PP toque PP o |si estan definidos los parametros del siste-
Cursor para seleccionar donde debe ini- |ma del tipo Warning at start. Consulte Ma-
ciarse el programa. A continuacion, pulse | nual de referencia técnica - Parametros del
de nuevo el boton Iniciar. sistema.

Reanudacion de la ejecucion tras cambios en el programa
Siempre puede reanudar un programa incluso si ha hecho cambios en él.

En el modo automatico, es posible que aparezca una ventana de dialogo de
advertencia para evitar que reinicie el programa si no conoce las posibles
consecuencias.

Si...

a continuacion, to-
que...

Esta seguro de que los cambios que ha realizado no estan en conflicto
con la posicion actual del robot y de que el programa puede continuar
sin lesionar a nadie ni causar dafos a otros equipos.

Si

No esta seguro de las consecuencias que podrian tener sus cambios
y desea investigarlas con mas detalle.

No

Reinicio desde el principio
Puede reiniciar los programas desde la ventana de produccion o desde el Editor
de programas.

La opcion PP a Main de la ventana de produccion restablecera el puntero de
programa a la entrada de produccion en todas las tareas normales, incluidas las
tareas desactivadas en el panel de seleccion de tareas.

La opcion PP a Main del Editor de programas restablecera el puntero de programa
a la entrada de produccion solo de la tarea especificada, incluso si la tarea esta
desactivada en el panel de seleccién de tareas.

Utilice este procedimiento para reiniciar un programa desde la ventana de
produccion.

Accion

En el menu ABB, toque Ventana Produccién.

Toque PP a main.

Continua en la pagina siguiente
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5 Ejecucion en produccion

5.1.1 Inicio de programas
Continuacion

Accion

3 |Parainiciar el programa, presione el boton Iniciar del FlexPendant.

Utilice este procedimiento para reiniciar un programa desde el Editor de programas.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Editor de programas.

Toque Depurar.

Toque PP a main.

~ W0 N

Para iniciar el programa, presione el boton Iniciar del FlexPendant.

Limitaciones
Solo puede ejecutarse un programa cada vez, a no ser que su sistema tenga la
opcion Multitasking. Si es asi, varios programas pueden ejecutarse
simultdaneamente. Para saber como seleccionar tareas, consulte Ment de
configuracion rapida, tareas en la pagina 72.

Si el sistema de robot detecta errores en el cédigo del programa durante la
ejecucion, detendra el programa y registrara el error en el registro de eventos.
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5.1.2 Detencion de programas

5.1.2 Detencion de programas

Detencion de programas
Si su sistema de robot tiene instalada la opcion Multitasking, consulte Utilizacion
de programas Multitasking en la pdgina 241.

Accion

rrupcion.

1 |Compruebe que la operacidon en curso se encuentre en un estado que permita la inte-

2 |Asegurese de que resulte seguro detener el programa.

miento.

3 |Presione el botén Detener del conjunto de botones fisicos del dispositivo de movi-

A PELIGRO

emergencia.

No utilice el botén Paro en una emergencia. Utilice el botén de paro de

La detencion de un programa con el boton Detener no significa que el robot deje
de moverse inmediatamente.

Detencion de la ejecucion si se usa hold-to-run o una ejecucion paso a paso
Cuando se usa hold-to-run o una ejecucion paso a paso, la ejecucién puede
detenerse de la forma siguiente.

Modo

Accion

Informacion

Funcionamiento con hold-to-
run

Liberacion del botdn Iniciar

La funcién hold-to-run se
describe en la seccién E/
FlexPendant en la pdgina 17.

Modo paso a paso

El robot se detendra después
de ejecutar cada instruccion.

Para ejecutar la instruccion
siguiente, presione de nuevo
el botén Avanzar.

Los botones DETENER y
Avanzar se describen en la
seccion El FlexPendant en la
pagina 17.

Si presiona el botén DETE-
NER durante la ejecucion de
una instrucciéon de movimien-
to, el robot se detendra sin
completar el movimiento.
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5.1.3 Utilizacion de programas Multitasking

5.1.3 Utilizaciéon de programas Multitasking

Descripcion general
En un sistema que tiene instalada la opcion Multitasking, es posible tener uno o
varios programas ejecutandose en paralelo, por ejemplo en una célula MultiMove
con mas de un robot, cada uno de los cuales tiene una tarea y un programa propios
(multitarea).

Para obtener informacion general acerca del manejo de programas, consulte
Manejo de programas en la pagina 137. Multitasking se describe en Application
manual - Controller software IRC5.

Tareas configuradas manualmente
Las tareas deben ser configuradas para que se ejecuten de la forma prevista.
Normalmente, todas las tareas estan configuradas en el momento de la entrega.
La configuracidn de las tareas se realiza definiendo parametros de sistema del
tipo Controller, consulte Manual de referencia técnica - Parametros del sistema.

La configuracién manual de tareas requiere informacién detallada. Lea la
documentacion de su centro de produccién o su célula para obtener mas detalles.

Como se ejecutan las tareas
Las tareas pueden estar definidas como Normal, Static o Semistatic. Las tareas
de tipo Static y Semistatic se inician automaticamente tan pronto como se carga
un programa en la tarea.

Las tareas de tipo Normal se inician al presionar el botén Iniciar del FlexPendant
y se detienen al presionar el boton Detener.

Para poder ejecutar paso a paso, iniciar y detener una tarea estatica o semiestatica:
cambie Task Panel Settings a All tasks y active la tarea usando el menu de
configuracion rapida. Consulte Application manual - Controller software IRC5,
seccion Multitasking.

Los conceptos de Static, Semistatic, y Normal se describen en Manual de referencia
técnica - Parametros del sistema, tipo Tasks.

Carga, ejecucion y detencion de programas Multitasking
En esta seccion se describe como cargar, ejecutar y detener programas
Multitasking.

Accion

1 |Asegurese de que hay mas de una tarea configurada. Esto se hace utilizando los pa-
rametros de sistema, consulte Manual de referencia técnica - Parametros del sistema.

2 |Cargue los programas en sus tareas respectivas con ayuda del Editor de programas
o la ventana de produccion y de la forma descrita en la seccion Carga de un programa
existente en la pdgina 138.

3 |Sinecesita desactivar una o varias de las tareas, utilice el menu Configuracion rapida
para hacerlo. Consulte la seccion Menu de configuracion rapida, tareas en la pagina 72.
La deseleccion de tareas solo puede realizarse en el modo manual. Al cambiar al
modo automatico, aparece un cuadro de alerta que le avisa de que no todas las tareas
estan seleccionadas para su ejecucion.

Continua en la pagina siguiente
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5 Ejecucion en prod

uccion

5.1.3 Utilizacion de programas Multitasking

Continuacion

Accion

Inicie la ejecucion del programa presionando el boton Iniciar. Se inician todas las tareas
que estén activas.

Detenga la ejecucion del programa presionando el boton Detener. Se detienen todas
las tareas que estén activas.

Como cargar un programa en una tarea
En esta seccion se describe como cargar un programa en una tarea de un sistema
multitarea. Se parte del hecho de que todas las tareas han sido configuradas.

Carga de un programa desde la ventana de produccién

Accion

En el menu ABB, toque Ventana Produccién.

Toque la tarea en la que desee cargar un programa.

Toque Cargar programa....

Si desea abrir un programa en otra carpeta, busque y abra la carpeta. Consulte la
descripcion en FlexPendant Explorer en la pagina 38.

Aparece la ventana de dialogo de archivo.

4.

Toque el programa que desee cargar, seguido de OK.

Carga de un programa desde el Editor de programas

Accion

-—

En el menu ABB, toque Editor de programas.

Toque Tareas y programas.

Toque la tarea en la que desee cargar un programa.

PN

En el menu Archivo, toque Cargar programa....

Si desea abrir un programa en otra carpeta, busque y abra la carpeta. Consulte la
descripcion en FlexPendant Explorer en la pagina 38.

Aparece la ventana de didlogo de archivo.

Toque el programa que desee cargar, seguido de OK.

Toque Cerrar para cerrar el Editor de programas.

Visualizacion de programas Multitasking
En la ventana de produccion, hay una pestafa para cada tarea. Para cambiar

entr

e la visualizacion de las distintas tareas, toque las pestanas.

Para editar varias tareas en paralelo, abra un Editor de programas para cada
tarea. Para editar las tareas estaticas y semiestaticas, consulte Application
manual - Controller software IRC5, seccion Multitasking.
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5.1.4 Utilizacién de la supervision de movimientos y la ejecucion sin movimiento

Supervision del movimiento
El software del controlador cuenta con funciones destinadas a reducir las fuerzas
de impacto de las colisiones en el robot. Esto contribuye a proteger el robot y los
equipos externos de danos graves en caso de que se produzca una colision.

La supervision del movimiento durante la ejecucidn del programa esta siempre
activa de forma predeterminada, independientemente de qué opciones estén
instaladas en el controlador. Cuando se detecta una colisién, el robot se detiene
inmediatamente y elimina las fuerzas residuales moviéndose en el sentido inverso
una distancia corta a lo largo de su trayectoria. La ejecucion del programa se
detiene con un mensaje de error. El robot permanece en el estado Motors ON de
forma que la ejecucién del programa pueda reanudarse una vez confirmado el
mensaje de error de colision.

Ademas, existe una opcion de software llamada Collision Detection que cuenta
con caracteristicas adicionales, como por ejemplo la supervision durante el
movimiento manual. Para determinar si su sistema tiene instalada esta opcion,
toque Informacion del sistema en el menui ABB. Amplie el nodo Propiedades de
sistema y toque Opciones dentro de Control Module.

Funciones de la base de RobotWare
Descripcion de las funciones en la base de RobotWare:

« Supervision de trayectoria se utiliza en los modos automatico y manual a
maxima velocidad para evitar dafios mecanicos debidos a que el robot
colisione con un obstaculo durante la ejecucion del programa.

« Ejecucion sin movimientos se utiliza para ejecutar un programa sin
movimientos en el robot.

Funciones de Collision Detection
Los sistemas de RobotWare que incluyen Collision Detection cuentan con
funcionalidad adicional:
« Supervision de trayectoria en el modo manual y la posibilidad de ajustar la
supervision en todos los modos.
« Supervision de movimiento se utiliza para evitar dafios mecanicos al robot
durante los movimientos.
« Lainstrucciéon de RAPID Mot i onSup se utiliza para activar/desactivar la
deteccion de colisiones y para ajustar la sensibilidad durante la ejecucion
del programa.

o

Toda la supervision de movimientos debe ser configurada para cada tarea de
forma separada.

Continua en la pagina siguiente
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5.1.4 Utilizacion de la supervision de movimientos y la ejecucidn sin movimiento
Continuacion

Edicion de la configuracion de supervision de movimientos
En esta seccidn se describe como modificar los valores de la supervision de
movimientos.

Accioén

Informacion

En el menu ABB, toque Panel de control y a conti-
nuacién
Supervision.

Toque la lista Tarea y seleccione una tarea.

Si tiene mas de una tarea, debe
configurar separadamente los
valores deseados para cada ta-
rea.

Toque Apagado/Encendido para eliminar o activar
la supervision de trayectoria.

Toque el botdn 123... para abrir el teclado numérico
del software y escriba un valor para ajustar la sensi-
bilidad de la supervision de trayectorias.

ﬂ Nota

Si la opcidn Collision Detection no esta instalada,
» el ajuste de sensibilidad no se aplica.

- la supervision de trayectoria sélo afecta al ro-
bot en el modo automatico y el modo manual
a maxima velocidad.

Q Recomendacion

La sensibilidad puede ajustarse
entre 0 y 300. Sin embargo, si
utiliza un valor inferior a 80, el
robot se detendria debido al
arrastre interno.

E o

Puede modificar la sensibilidad
de la Supervision de trayectoria.
Para obtener mas informacion,

consulte Ajuste de sensibilidad
de la supervision del movimiento
en la pagina 245.

Toque Apagado/Encendido para eliminar o activar
la supervision de movimientos.

Toque el botdn 123... para abrir el teclado numérico
del software y escriba un valor para ajustar la sensi-
bilidad de la supervisién de movimientos.

H Nota

Si la opcién Collision Detection no esta instalada,
estos ajustes no se aplican.

Q Recomendacion

La sensibilidad puede ajustarse
entre 0 y 300. Sin embargo, si
utiliza un valor inferior a 80, el
robot se detendria debido al
arrastre interno.

H Nota

Puede modificar la sensibilidad
de la Supervision de trayectoria.
Para obtener mas informacion,

consulte Ajuste de sensibilidad
de la supervision del movimiento
en la pagina 245.

Dentro de Parametros de ejecucion, toque Apaga-
do/Encendido para desactivar o activar la ejecucion
sin movimiento. Se trata de una funcidn separada,
no es una parte de la supervisién del movimiento.

Consulte Ejecucion sin movi-
mientos en la pdgina 245 para
obtener mas informacion acerca
de esta funcion.

Continua en la pagina siguiente
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5 Ejecucion en produccion

5.1.4 Utilizacion de la supervision de movimientos y la ejecucién sin movimiento
Continuacion

Ajuste de sensibilidad de la supervision del movimiento
Utilice el siguiente procedimiento para ajustar la sensibilidad de la Supervision de
trayectorias y la Supervision del movimiento.

Accion Informacion

1 |En el menu ABB, toque Panel de control y a conti-
nuacién
Configuracion.

2 |Toque Topics y seleccione Motion.

3 |Seleccione el tipo Motion Supervision y toque.

4 |Seleccione una opcion de la lista y toque Editar. |Por ejemplo: rob1

5 |Seleccione Path Collision Detection Level, toque |El valor maximo que puede ajus-
dos veces y ajuste un valor. tar es 500.

6 |Haga clic en Aceptar.

7 |Seleccione Jog Collision Detection Level, toque dos | El valor maximo que puede ajus-
veces y ajuste un valor. tar es 500.

8 |Haga clic en Aceptar.

Ejecucion sin movimientos
La ejecucién sin movimientos permite ejecutar un programa de RAPID sin
movimientos en el robot. Todas las demas funciones se ejecutan con normalidad,
por ejemplo los tiempos de ciclo actuales, las I/0, el calculo de la velocidad del
TCP, etc.

La ejecucion sin movimiento puede usarse para depurar el programa o evaluar
los tiempos de ciclo. También constituye una solucidn si necesita, por ejemplo,
medir el consumo de adhesivo o pintura durante un ciclo.

Si la ejecucion sin movimientos esta activada, es posible ejecutarla en:
* Modo manual
« Modo manual a maxima velocidad
+ Modo automatico

Los tiempos de ciclo se simulan de acuerdo con el modo seleccionado.

o

La ejecucidn sin movimiento sélo puede ser activada si el sistema se encuentra
en el estado Motors OFF.

@ {CUIDADO!

La ejecucidén sin movimientos se restablece al reiniciar el robot. Si prevé ejecutar
el programa en el modo sin movimiento, no realice el reinicio sin antes comprobar
el estado de Ejecucion sin movimiento. Un inicio incorrecto del programa puede
dar lugar a lesiones graves o bien a dafios al robot o a otros equipos.

Continua en la pagina siguiente
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5.1.4 Utilizacion de la supervision de movimientos y la ejecucidn sin movimiento
Continuacion

Informacion relacionada

Para obtener mas informacion sobre Collision Detection, consulte Application
manual - Controller software IRC5.
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5.1.5 Utilizacion de la opcidn hot plug

5.1.5 Utilizacién de la opcién hot plug

Opcion Hot plug

La opcion hot plug hace posible:

« Desconectar el dispositivo de movimiento de un sistema en el modo
automatico y con ello hacer funcionar el sistema sin ningun dispositivo de
movimiento.

« Conectar y hacer funcionar temporalmente un dispositivo de movimiento sin
interrumpir la ejecucion de la aplicacién en el sistema.

A {AVISO!

Al presionar el pulsador de hot plug, se deshabilita el botén de paro de
emergencia del FlexPendant. Presione el pulsador de hot plug sélo al conectar
o desconectar el FlexPendant.

A {AVISO!

iEl FlexPendant desconectado debe guardarse siempre de forma separada en
el controlador IRC5!

Conexion y desconexion del FlexPendant con el pulsador de hot plug

El procedimiento siguiente describe cdémo conectar o desconectar el FlexPendant
en un sistema que se encuentra en el modo automatico, con ayuda de la opcion

de pulsador de hot plug.

o

No cambie al modo manual (ni al modo manual a maxima velocidad) mientras
el sistema esta en funcionamiento sin el FlexPendant. El FlexPendant debe ser
conectado al cambiar al modo automatico. De lo contrario, no es posible confirmar
el cambio de modo.

Accioén Informacion

1 | Asegurese de que el sistema se encuentre
en el modo automatico.

2 |Presione y mantenga presionado el pulsa- | Un indicador luminoso que se encuentra
dor de hot plug. en el interior del botén indica en qué mo-
mento se ha pulsado el botén.

Continua en la pagina siguiente
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5.1.5 Utilizacion de la opcidn hot plug

Continuacion

Accioén Informacion

3 |Mantenga presionado el pulsador de hot
plug y, al mismo tiempo, sustituya el co-
nector de puente con el conector del
FlexPendant.

xx0600002784

A: Pulsador de Hot plug
B: Conector para FlexPendant

xx0600002796

Enchufe de puente

4 |Libere el pulsador de hot plug. Asegurese de que el boton no quede atas-
cado en la posicién accionada, dado que
el hacerlo desactiva el botén de paro de
emergencia del FlexPendant.

ﬂ Nota

Una vez desconectado el FlexPendant, el enchufe de puente debe conectarse
en su lugar.

1 o

Si se libera el pulsador de hot plug cuando ni el conector de puente ni el
FlexPendant estan conectados, los movimientos del robot se detienen dado que
se abren las cadenas de paro de emergencia.

Limitaciones en los mensajes del FlexPendant

Al utilizar la opcion hot plug, existen las limitaciones siguientes en cuanto a los
mensajes del FlexPendant:

Mensajes de operador

Algunas aplicaciones pueden necesitar acciones del operador a través del
FlexPendant (por ejemplo las aplicaciones que usan las instrucciones de RAPID
TPReadNum Ul MsgBox, etc.). Si la aplicacion se encuentra un mensaje de operador
de este tipo, la ejecucién del programa se pone en espera. En este caso, tras la
conexion del FlexPendant, debe detener e iniciar la ejecucion del programa para
poder ver estos mensajes y responder a ellos. No se muestran automaticamente
con solo conectar el FlexPendant.

Continua en la pagina siguiente
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5.1.5 Utilizacion de la opcidn hot plug
Continuacion

Si es posible, evite usar este tipo de instrucciones al programar sistemas que
utilicen la opcion de pulsador de hot plug.

Mensajes del registro de eventos
Al conectar el FlexPendant, también es posible ver los mensajes del registro de
eventos del periodo durante el cual el FlexPendant estuvo desconectado, dado
que éstos se almacenan en el controlador.
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5.2 Solucién de problemas y recuperacion de errores

5.2.1 Procedimiento general al solucionar problemas

Tipos de fallos

Los fallos que pueden aparecer en el sistema de robot pueden ser de dos
categorias:

- Fallos detectados por el sistema de diagndstico incorporado. Estos fallos
se describen en la seccion Mensajes del registro de eventos del Manual del
operador - Solucién de problemas de IRC5.

- Fallos NO detectados por el sistema de diagnéstico incorporado. Estos fallos
se describen en la seccidn Otros tipos de fallos del Manual del
operador - Solucidn de problemas de IRC5.

Fallos que generan un mensaje de error en el FlexPendant

El sistema de control cuenta con un software de diagndstico incorporado que
facilita la solucion de problemas y ayuda a reducir los tiempos de inactividad.
Cualquier error detectado por los diagnosticos se muestra en lenguaje comun con
un codigo en FlexPendant.

Todos los mensajes del sistema y los mensajes de error quedan registrados en
un registro comun que alberga los ultimos 150 mensajes. Este registro esta
disponible a través de la barra de estado del FlexPendant.

Para facilitar la solucién de problemas, es importante tener en cuenta algunos
principios basicos. Se especifican en Principios de solucion de problemas en
Manual del operador - Solucion de problemas de IRC5.

Fallos que NO generan mensajes de error en el FlexPendant

Estos fallos no son detectados por el sistema de diagndstico y se manejan de
otras formas. La forma en la que se observan los sintomas del fallo influye en gran
medida en el tipo de fallo. Encontrara mas instrucciones en la seccion Otros tipos
de fallos del Manual del operador - Solucion de problemas de IRC5.

Para solucionar problemas que NO generen mensajes de error en FlexPendant,
siga los pasos 3 y 4 del procedimiento anterior.

Otras acciones posibles

Algunos errores pueden hacer necesaria la ejecucion de una rutina de servicio.
Consulte la seccion Rutinas de servicio en la pdgina 208.
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5.2.2 Devolucion del robot a la trayectoria

Sobre las trayectorias y las zonas de retorno
Mientras se ejecuta un programa, se considera que el robot o el eje adicional estan
en la trayectoria, lo que significa que esta siguiendo la secuencia de posiciones
deseada.

Si se detiene el programa, el robot sigue en la trayectoria a no ser que se cambie
su posicidn. En este caso, se considera que esta fuera de la trayectoria. Sin
embargo, si el robot es detenido por un paro de emergencia o de seguridad, también
puede quedar fuera de la trayectoria.

Si el robot detenido esta dentro de la zona de retorno a la trayectoria es posible
reanudar el programa y que el robot vuelva a la trayectoria y siga ejecutando el
programa.

Recuerde que no hay ninguna forma de predecir el movimiento de retorno exacto
del robot.

Q Recomendacion

La zona de retorno a la trayectoria se configura mediante parametros de sistema,
consulte Manual de referencia técnica - Parametros del sistema, Type Path
Return Region.

Regreso a la trayectoria
El apagado de la alimentacion de los motores del robot da lugar con frecuencia a
que el robot se desvie de su trayectoria programada. Esto puede producirse
después de un paro de emergencia o seguridad no controlado. La distancia de
desviacion permitida se configura a través de los parametros del sistema. La
distancia puede ser distinta en funcién del modo de funcionamiento.

Si el robot no se encuentra dentro de la distancia permitida que se ha configurado,
usted tiene la opcion de hacer que el robot regrese a la trayectoria programa o

que continde en el siguiente punto programado de la trayectoria. A continuacion,
la ejecucidn del programa continda automaticamente a la velocidad programada.

1 Asegurese de que no haya ningun obstaculo que obstruya el camino y que
la carga util o los objetos de trabajo estén situados correctamente.

2 En caso necesario, cambie el sistema al modo automatico y presione el
botén Motors ON del controlador para activar los motores del robot.

3 Presione el botdn Iniciar del FlexPendant para reanudar la ejecucion desde
el punto en que se detuvo. Ocurrira una de las cosas siguientes:

« Elrobot o el eje vuelven lentamente a la trayectoria y la ejecucion
continua.

» Aparecera la ventana de didlogo Peticion de recuperacion.

4 Sise muestra la ventana de diadlogo Peticion de recuperacion, seleccione
la accién adecuada.

+ Toque Yes para volver a la trayectoria y continuar con el programa.

Continua en la pagina siguiente
Manual del operador - IRC5 con FlexPendant 251
3HAC050941-005 Revision: L

© Copyright 2021 ABB. Reservados todos los derechos.



5 Ejecucion en produccion

5.2.2 Devolucion del robot a la trayectoria

Continuacion
« Toque No para volver a la siguiente posicion de objetivo y continuar
con el programa.
+ Toque Cancel para anular el programa.
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5.2.3 Ejecucién de un programa de RAPID con una unidad mecanica no calibrada

¢ En qué situaciones resulta util?
Si una pistola servo esta danada o no calibrada, es posible que desee ejecutar
una rutina de servicio. Para ejecutar la rutina de servicio (o cualquier codigo de
RAPID), incluso a pesar de que un eje adicional no esta calibrado, debe seguir los
pasos de esta descripcion.

Cémo iniciar el programa

Accion

Cambie el valor del parametro del sistema Active at Start Up (del tipo Mechanical
Unit, tema Motion) a No.

Cambie el valor del parametro del sistema Disconnect at Deactivate (del tipo Measu-
rement Channel, tema Motion) a Yes.

2 |Si ha cambiado cualquiera de los valores de los parametros de sistema, reinicie el
controlador.
3 |Desactive la unidad mecénica no calibrada.
4 |Mueva el puntero de programa hasta Main (de lo contrario, la unidad mecanica se
activara automaticamente).
5 |Ejecute la rutina de servicio u otro cédigo de RAPID.
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5.3 Modos de funcionamiento

5.3.1 Modo de funcionamiento actual

Descripcion general
Compruebe la posicion del selector de modo del controlador o la barra de estado
del FlexPendant.

Los cambios de modo de funcionamiento también se registran en el registro de
eventos.

Selector de modo
El selector de modo debe estar en la posicién mostrada en la figura siguiente:

C D C D E

N /T
o= = 7

"ll:ll" "ll:lll’ N

A B

xx0300000466

Selector de modo de dos posiciones

Selector de modo de tres posiciones

Modo automatico

Modo manual a velocidad reducida

m o0 W >

Modo manual a maxima velocidad

Accion Informacion

1 Para cambiar del modo manual al modo |Encontrara informacion detallada en
automatico Cambio del modo manual al modo automa-
tico en la pagina 256.

2 | Paracambiar del modo automatico al modo | Encontrara informacion detallada en
manual Cambio del modo automatico al modo
manual en la pagina 258.

Visualizacion del modo actual en el FlexPendant
En el FlexPendant, el modo de funcionamiento actual puede verse en la barra de
estado. A continuacidn aparece un ejemplo de la barra de estado:

— oa e anual Hotoresﬂ@ @:
— 7y | MySystem (RSTEST: ®etenido (2 de 2) (Velocidad 1 )]

en0300000490

Continua en la pagina siguiente
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5 Ejecucion en produccion

5.3.1 Modo de funcionamiento actual

Continuacion
A Ventana de operador
B Modo de funcionamiento
(o} Sistema activo
D Estado del controlador
E Estado del programa
F Unidades mecanicas, con la activa resaltada
Informacion relacionada
Acerca del modo automatico en la pagina 197
Acerca del modo manual en la pagina 199
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5.3.2 Cambio del modo manual al modo automatico

¢En qué situaciones debe ponerse el sistema en el modo automatico?

Ponga el sistema en el modo automatico si tiene una aplicacién de proceso o un
programa de RAPID que esta preparado para su ejecucion en produccion.

A PELIGRO

Al ponerlo en el modo automatico, el robot puede moverse sin ninguna
advertencia previa.

Asegurese de que no haya nadie en el espacio protegido antes de cambiar de
modo de funcionamiento.

Cambio del modo manual al modo automatico

Accioén Informacion

miento automatico.

1 |Situe el selector de modo en la posicién de funciona- | (- @) éi} )
Se indica el cambio de modo.

(. S/
xx0300000467

2 |Sise hacambiado cualquier valor de depuracion, una | El hecho de que estos valores
ventana de didlogo le informa de los cambios y de si|se restablezcan o no se define
estos valores se restableceran. Toque Confirmar. |mediante parametros del siste-
ma del tipo Auto Condition Re-
set del tema Controller.

3 |Toque OK para cerrar la ventana de dialogo.

Si devuelve el selector al modo manual, la ventana
de dialogo se cierra automaticamente.

4 |¢Hacambiado de modo el sistema sin errores? La forma de iniciar programas
En caso positivo, reanude o inicie la aplicacion de | se describe en Inicio de progra-
proceso o el programa de RAPID. mas en la pagina 237.

Si no es asi, detenga el sistema y resuelva el proble-
ma.

ﬂ Nota

Si su sistema concreto utiliza un panel de control distribuido, es posible que los
controles e indicadores no estén situados exactamente como se describe en
este manual. Consulte la documentacion de su centro de produccién o su célula
para obtener mas detalles.

Sin embargo, los controles e indicadores tienen el mismo aspecto y funcionan
de la misma forma.

Continua en la pagina siguiente
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5 Ejecucion en produccion

5.3.2 Cambio del modo manual al modo automatico
Continuacion

¢ Cuando puedo empezar a usar el sistema de robot?
Mientras esté visible la ventana de didlogo de cambio de modo, no es posible
iniciar ningun programa ni activar los motores del robot, ni de forma manual ni
remota.

Excepciones
En el modo automatico, es posible iniciar un programa de RAPID y poner en marcha
los motores de forma remota. Esto significa que el sistema nunca entrara en el
estado de espera segura y que el robot puede moverse en cualquier momento.

Consulte la documentacidn de su centro de produccion o su célula para obtener
mas detalles sobre como esta configurado su sistema.

Informacion relacionada
Es posible establecer o restablecer distintas condiciones al cambiar al modo
automatico. Consulte Manual de referencia técnica - Parametros del sistema,
secciones Auto Condition Reset y Run Mode Settings.
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5.3.3 Cambio del modo automatico al modo manual

Cambio del modo automatico al modo manual

Accion Informacién
Sitte el selector de modo en la posicion |~ A
de funcionamiento manual. @> ==

. J/

xx0300000468

¢Ha cambiado de modo el sistema sin
errores?

cedimiento.
Si no es asi, intente encontrar el error.

En caso positivo, ha completado este pro-

La gestion de errores se detalla en Manual
del operador - Solucion de problemas de
IRCS.

o

Si su sistema concreto utiliza un panel de control distribuido, es posible que los
controles e indicadores no estén situados exactamente como se describe en el
este manual. Consulte la documentacion de centro de produccion o su célula

para obtener mas detalles.

Sin embargo, los controles e indicadores tienen el mismo aspecto y funcionan

de la misma forma.
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5.3.4 Cambio al modo manual a maxima velocidad

¢{En qué situaciones debe usar el modo manual a maxima velocidad?
Utilice el modo manual a maxima velocidad cuando desee comprobar el programa
a la maxima velocidad.
El modo manual a maxima velocidad permite ejecutar el programa a la maxima
velocidad sin perder el acceso a todas las funciones de depuracion disponibles
en el Editor de programas.

A PELIGRO

La comprobacion a la maxima velocidad es peligrosa.

Asegurese de que no haya nadie en el espacio protegido antes de iniciar el
programa.

Cambio al modo manual a maxima velocidad

Accion Informacion

1 |Situe el selector de modo en la posicion
de modo manual a maxima velocidad.

2 |¢Hacambiado de modo el sistema sin || 5 gestién de errores se detalla en Manual

errores? del operador - Solucion de problemas de
En caso positivo, ha completado este pro- | pc5.
cedimiento.

Si no es asi, intente encontrar el error.

o

Al cambiar al modo manual a maxima velocidad, se deshabilita toda la
funcionalidad, excepto Iniciar, Detener y Paso.

Alerta de FlexPendant
Al cambiar de modo, se muestra en el FlexPendant una ventana de diadlogo para
alertarle del cambio de modo. Toque Aceptar para cerrar la ventana de dialogo.

Si vuelve al modo anterior, la ventana de didlogo se cierra automaticamente y no
se produce ningun cambio de modo.
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5.4 Modificacidon de posiciones

5.4.1 Modificacion y ajuste de posiciones

Descripcion general

Las posiciones son instancias de los tipos de datos robtarget o jointtarget. Consulte
Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.

Las posiciones pueden ajustarse con ayuda de la funcién HotEdit, que permite
introducir valores de offset a través de un teclado en pantalla. El valor de offset
se utiliza junto con el valor de posicion original. Consulte Ajuste de posiciones
con HotEdit en la pdgina 265. El menu HotEdit se describe en la seccion HotEdit
menu en la pagina 36.

Las posiciones también pueden modificarse con la funcion Modificar posicion del
Editor de programas o la ventana de produccion, que permite mover el robot
hasta la nueva posicion paso a paso o con un salto. El valor de posicién modificado
sobrescribe al valor original. Consulte Modificacion de posiciones en el Editor de
programas o la ventana de produccion en la pdgina 261.

@ {CUIDADO!

El cambio de las posiciones programadas puede alterar significativamente el
patron de movimientos del robot.

Asegurese siempre de que todos los cambios resulten seguros tanto para los
equipos como para el personal.

Posiciones en matrices

Si una posicion es declarada como una matriz, el procedimiento necesario para
modificarla o ajustarla puede ser diferente en funcién de como esté indexada la
matriz en la instruccién de movimiento.

Limitaciones

Recuerde que los objetivos jointtargets sélo pueden ser modificados con el método
Modificar posicion del Editor de programas y de la ventana de produccion, es
decir, no con HotEdit.

H Nota

Es posible que su sistema presente restricciones en cuanto a como pueden
modificarse las posiciones. Es posible que existan restricciones en cuanto a la
distancia al utilizar parametros del sistema (tema Controller, tipo ModPos
Settings) y a qué posiciones pueden modificarse a través del UAS.
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5.4.2 Modificacion de posiciones en el Editor de programas o la ventana de
produccion

Descripcion general
A la hora de modificar posiciones moviendo el robot hasta la nueva posicion, puede
ejecutar paso a paso el programa hasta las posiciones que desee modificar o
moverse directamente a la nueva posicién y cambiar el argumento de posicién
correspondiente de la instruccién.

La recomendacion es ejecutar paso a paso el programa hasta la posicién, pero si
conoce bien su programa de robot y conoce la nueva posicion, resulta mas rapido
usar el método con movimiento.

ﬂ Nota

No utilice este método para cambiar valores de orientacion.

Requisitos previos
Para modificar posiciones con el Editor de programas o la ventana de produccion:
- el sistema debe estar en el modo manual

« la posicién de objetivo debe tener un valor inicial. Por ejemplo: CONST
r obt ar get
pl0: =[ [ 515. 00, 0. 00, 712. 00], [ 0. 707107, O, 0. 707107,0],[0, O, 0, 0],
[ 9E+09, 9E+09, 9E+09, 9E+09, 9E+09, 9E+09]]; CONST j oi nttar get
j pos10:=[[-0,-0,0,-0,-0,-0],
[ 9E+09, 9E+09, 9E+09, 9E+09, 9E+09, 9E+09] ] ;

o

Para modificar posiciones en la ventana de produccion, debe haber iniciado el
programa de forma que el puntero de movimiento esté definido.

Aplicacion de las posiciones modificadas
Los valores de posicién modificada se utilizaran normalmente al reiniciar el
programa. Si el robot no puede utilizar los valores directamente al inicio, se muestra
un aviso. A continuacion, se utilizara la posicién modificada la préxima vez que la
posicioén se utilice en el programa.

Modificacion de posiciones
En este procedimiento se describe como modificar posiciones, ya sea ejecutando
paso a paso hasta las posiciones o con movimientos. Puede usar el Editor de
programas o la ventana de produccion. La funcionalidad es la misma.

Accion Informacion

1 |En el menu ABB, toque Editor de programas.

2 |Detenga el programa si se esta ejecutando.

Continua en la pagina siguiente
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5.4.2 Modificacién de posiciones en el Editor de programas o la ventana de produccion
Continuacion

Accion Informacion
3 | ¢Deseaejecutar paso g paso hasta la posicion | gp el modo de ejecucion paso a paso,
0 usar un movimiento? si la instruccién o la llamada al proce-

Si prefiere ejecutar paso a paso, ejecute el | gimjento tiene mas de un argumento
programa paso a paso hasta la posicion que |ge posicion, contintie con el modo pa-
desee cambiar. Asegurese de que esté selec-|gqg 5 paso hasta alcanzar los distintos

cionado el argumento correcto. argumentos.
Si utiliza el método con movimiento, utilice la
vista Movimiento para asegurarse de que
tenga seleccionados el mismo objeto de traba-
jo y la misma herramienta que se utilizan en
la instruccion.

4 |Mueva el robot hasta la nueva posicion.

5 |Si utiliza el método con movimiento, toque
para seleccionar el argumento de posicién que
desee cambiar.

6 |En el Editor de programas, toque Modificar |A la hora de modificar una posicién en
posicion. una matriz que esta indexada con una
En la ventana de produccién, toque Depurar |Variable, sera necesario seleccionar

y a continuacién Modificar posicion. qué elemento de la matriz debe modifi-

Aparece una ventana de dialogo de confirma-|Carse, antes de ejecutar la modifica-
i cion.
cion.

7 |Toque Modificar para usar la nueva posicidn,|Si activa la casilla de verificacion No
o Cancelar para conservar la original. volver a mostrar este dialogo de la
ventana de dialogo de confirmacion,
no volvera a ver ventanas de dialogo
de confirmacioén a la hora de modificar
posiciones.

E o

Esto sélo es valido en el Editor de
programas actual.

8 |Repitalos pasos del 3 al 7 para cada argumen-
to de posicion que desee cambiar.

Limitaciones
El botdn Modificar posicion del Editor de programas esta desactivado hasta que
se selecciona un argumento de posicion (que sea posible modificar).

El botén Modificar posicion de la ventana de produccion esta desactivado hasta
que el puntero de movimiento esté definido y se haya seleccionado una posicion.
Para definir el puntero de movimiento, es necesario poner en marcha el programa
y detenerlo a continuacion.

El movimiento o cambio maximo de orientacion puede estar limitado por los
parametros del sistema (tema Controller, tipo ModPos Settings) en el disefo del
sistema. Lea la documentacion de su célula o su centro de produccién para obtener
mas detalles.

Si los parametros del sistema estan configurados para usar limites absolutos para
los cambios de posicion, las posiciones originales sélo pueden ser restauradas o
cambiadas usando el menu de linea de base de HotEdit. El concepto de linea de
base se describe en la seccion Ajuste de posiciones con HotEdit en la pdgina 265.

Continua en la pagina siguiente
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5.4.2 Modificacién de posiciones en el Editor de programas o la ventana de produccion
Continuacion

Si modifica una posicién con nombre, todas las demas instrucciones que utilicen
esa posicion se veran afectadas.

En la ventana de produccion, los puntos de circulo no pueden modificarse en el
modo sincronizado. Consulte Manual de aplicaciones - MultiMove.

Diferencias entre el Editor de programas y la ventana de produccion
El procedimiento para modificar posiciones es el mismo en el Editor de programas
y la ventana de produccion. Sin embargo, existen diferencias en la forma de
seleccionar las posiciones.

Ademas, si su sistema utiliza MultiMove, el resultado del Editor de programas y
la ventana de produccion sera diferente. Consulte Manual de
aplicaciones - MultiMove.

Seleccidn en el Editor de programas
Para seleccionar una posicién para su modificacion en el Editor de programas,
toque la posicion deseada.

Seleccidn en la ventana de produccion
Para seleccionar una posicion para su modificacion en la ventana de produccion,
debe ejecutar paso a paso el programa hasta la posicion deseada.

H Nota

Si ha ejecutado el programa desde otra ventana y regresa a la ventana de
produccion, la posicion seleccionada cambiara a la posicion en la que se
encuentra ahora el puntero de movimiento. jAsegurese de seleccionar la posicion
correcta antes de hacer la modificacion!

Informacion relacionada
Para obtener una descripcion general de cdmo modificar posiciones, consulte
Modificacion y ajuste de posiciones en la pagina 260.

HotEdit y la linea de base se describen en Ajuste de posiciones con HotEdit en la
pagina 265.
El menu HotEdit también se describe en HotEdit menu en la pagina 36.

La modificacion de posiciones en la ventana Datos de programa se describe en
Edicion de instancias de dato en la pagina 159.

Manual de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID.
Manual de referencia técnica - Parametros del sistema.
Manual de aplicaciones - MultiMove

Continua en la pagina siguiente
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5.4.2 Modificacién de posiciones en el Editor de programas o la ventana de produccion

Continuacion

Ejemplos de trayectoria planificada

Movimiento lineal

Movimiento circular

Los siguientes ejemplos muestran como afectara la trayectoria planificada cuando
se modifiquen las posiciones.

En el ejemplo A, el robot A se detiene en la trayectoria antes de alcanzar la posicion
P10. El robot se sale de su trayectoria hasta la nueva posicion (P10x) y la posicion
P10 es modificada.

En el ejemplo B, el robot A se detiene en la trayectoria en la posicion P10. El robot
se sale de su trayectoria hasta la nueva posicion (P10x) y la posicion P10 es
modificada.

A

P10

\
\

P10x

P20 P20

xx0800000175

En ambos ejemplos, al reiniciar el programa el robot continua desde el nuevo
punto P10 (que ahora es el mismo que el punto P10x) directamente hacia P20 sin
volver a la trayectoria planificada anterior (a través del punto P10 anterior).

En este ejemplo el robot se detiene en la trayectoria en la posicion P20 (punto de
circulo) y a continuacién se mueve manualmente a la nueva posicién P20x. La
posicién P20 es modificada.

P10 P30

P20

P20x

xx0800000176

En los sistemas de robot individuales o los sistemas MultiMove en el modo no
sincronizado: Al reiniciar el programa el robot contintia directamente desde la
nueva P20 (que ahora es la misma que P20x) a P30 sin volver a la trayectoria
planificada anterior (a través de la anterior P20). La nueva trayectoria planificada
desde P20 (P20x) a P30 se calcula utilizando estas dos posiciones y la posicion
P10.

En MultiMove en el modo sincronizado: Al reiniciar el programa, el robot vuelve a
la posicion P20 anterior y utiliza la trayectoria planificada anteriormente hacia P30.
En el ciclo siguiente sélo se usa la nueva posicion P20 (P20x).
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5.4.3 Ajuste de posiciones con HotEdit

Descripcion general
HotEdit se usa para ajustar las posiciones programadas. Puede hacerse en todos
los modos de funcionamiento, e incluso mientras el programa se esté ejecutando.
Es posible ajustar tanto las coordenadas como la orientacion.

HotEdit s6lo puede usarse con las posiciones con nombre del tipo robtarget
(consulte las limitaciones siguientes).

El conjunto de funciones disponibles en HotEdit puede estar restringido por el
sistema User Authorization System, UAS.

El menu HotEdit se describe en la seccidon HotEdit menu en la pagina 36.

Aplicacion de posiciones ajustadas
Los valores de ajuste se usan directamente en un programa en ejecucion al tocar
Aplicar. Si el ajuste se realiza cerca del puntero de programa o de movimiento,
puede resultar dificil predecir en qué momento tendra lugar un cambio. Por tanto,
es importante saber en qué parte del programa se encuentra el robot al aplicar
valores de offset mientras el programa se esta ejecutando.

Sin embargo, los nuevos valores no se almacenan en la linea de base hasta que
se usa un comando Almacenar.

Como ajustar posiciones
Aqui se describe cdmo usar HotEdit para ajustar posiciones programadas:

Accioén

1 |En la ventana Objetivos programados, seleccione las posiciones que desea ajustar
y afhiadalas a Objetivos seleccionados tocando la flecha.

2 |Toque Ajustar objetivos y seleccione el modo de ajuste (lineal, reorientacién o ejes
externos) y a continuacion el sistema de coordenadas (herramienta u objeto de trabajo).

3 |Toque +y - para especificar el ajuste exacto de las posiciones en la direccion X, Yy
Z. Seleccione Incrementos para definir el tamafno de paso de estos botones.

4 |Para activar los nuevos valores, toque APLICAR. El offset se usara directamente si
el programa se esta ejecutando.

5 |Siesta conforme con el resultado y desea que las posiciones ajustadas formen parte
de la linea de base, toque Linea de base y a continuacion Almacenar seleccion.

6 |Sin embargo, silos objetivos seleccionados requieren ajustes adicionales, puede tocar
Linea de base y a continuacion Restaurar la selecciéon y empezar de nuevo por el
principio, o puede simplemente continuar con los ajustes hasta que esté conforme.

Continua en la pagina siguiente
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5.4.3 Ajuste de posiciones con HotEdit
Continuacion

Utilizacion de selecciones
Es posible guardar una seleccién de posiciones en la unidad de memoria de
almacenamiento del controlador para su ajuste posterior. Si su sistema utiliza el
UAS, es posible que ésta sea la unica forma de seleccionar posiciones para su
ajuste.

Los comandos utilizados para trabajar con las selecciones estan situados en el
menu Archivo:

Guardar seleccion |Asegurese de que la ventana Objetivos seleccionados no muestre
como nada mas que las posiciones a guardar. Toque Archivo y Guardar
seleccion como. Introduzca el nombre del archivo y opcionalmente
una descripcion, y toque a continuacion OK.

Abrir seleccion Toque Archivo y Abrir seleccion. A continuacién, toque la seleccién
que desee usar y toque OK.

Borrar seleccion | Paraborrar el area Objetivos seleccionados, toque Archivo y Borrar
seleccion.

Concepto de linea de base
Una linea de base puede definirse como una referencia respecto de la cual se
miden los cambios futuros. El concepto de linea de base hace posible deshacer
los ajustes y volver a los valores de posicion almacenados en la linea de base
mas reciente. Para ello se usa un comando Restaurar.

Cuando se ejecuta un comando Almacenar, la linea de base se actualiza con
nuevos valores de offset y los valores anteriores dejan de existir en la memoria
de programas.

Utilice el menu Linea de base para aplicar o rechazar los ajustes.

- Restaurar la seleccion descarta todos los ajustes realizados en las
posiciones seleccionadas actualmente y devolverlas a los valores de la linea
de base mas reciente, lo que significa que sus valores de offset seran 0,0.

» Restaurar todo el programa desecha TODOS los ajustes realizados en las
posiciones programadas desde el ultimo comando Almacenar. Esto puede
abarcar varias sesiones de HotEdit para una misma tarea. Si el sistema usa
Absolute Limit ModPos, todos los comandos Modificar posicién ejecutados
desde el Editor de programas se deshacen también.

- Almacenar seleccion aplica a la linea de base el offset de las posiciones
seleccionadas actualmente.

« Almacenar todo el programa aplica TODOS los ajustes a todas las
posiciones programadas. Esto puede abarcar varias sesiones de HotEdit
para una misma tarea. Si el sistema utiliza el parametro Absolute Limit
ModPos, también se incluyen los comandos Modificar posicion ejecutados
desde el Editor de programas.

Criterios para objetivos de linea de base
Todos los objetivos que cumplan los criterios siguientes forman parte de la linea
de base:
» El tipo de dato debe ser robtarget o jointtarget.
* No debe estar declarado localmente en una rutina.

Continua en la pagina siguiente
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5.4.3 Ajuste de posiciones con HotEdit
Continuacion

* No debe estar declarado como parte de una matriz de objetivos.

Figura sobre el concepto de linea de base

El concepto de linea de base se ilustra a continuacion. Se ha movido, restaurado
y almacenado un punto. Comenzando por la linea de base original (A), supongamos
que mueve dos veces el punto (B). Si cambia de opinion, realiza un comando
Restaurar (C). Sin embargo, si en lugar de ello continia moviendo el punto y ejecuta
un comando Almacenar (B +D), habra creado una nueva linea de base (E) y no
hay forma de volver a la linea de base original. Si mueve el punto una vez més y
restaura a continuacion, el punto es devuelto a la linea de base mas reciente (E).

xx0600002620

A Linea de base original

B Mover el punto seleccionado
C Restaurar

D Almacenar

E

Nueva linea de base

Restaurar la seleccion o Restaurar todo el programa

En el ejemplo siguiente se muestra la diferencia existente entre Restaurar la
seleccion y Restaurar todo el programa al contenido original. La misma idea se
aplica a Almacenar seleccion y Almacenar todo el programa.

Accioén

1. |Los robtargets p10 y p30 son afnadidos a Objetivos seleccionados y ajustados una
vez.

2. |Se elimina p10 se Objetivos seleccionados

3. |p30 es ajustado de nuevo.

4. + Restaurar la seleccion devuelve la posicién seleccionada actualmente, p30,
al valor que tenia en la linea de base mas reciente. p10 no se ve afectado, por
lo que sigue ajustado.

» Restaurar todo el programa devuelve todas las posiciones ajustadas, es decir
tanto p10 como p30, a sus valores de linea de base.

HotEdit para ejes externos

Los ejes externos pueden ajustarse con HotEdit si estan activados en al menos

uno de los objetivos de robot seleccionados. Sélo se ajustan los ejes con valores
activos.

Continua en la pagina siguiente
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5.4.3 Ajuste de posiciones con HotEdit

Continuacion

Limitaciones

El ajuste con HotEdit solo es posible para los robtargets con nombre (por ejemplo
p10, p20 ) (los robtargets * no se muestran en la vista de arbol).

Si robtarget esta declarado como una matriz, debe indexarse con un nimero para
poder modificarse en HotEdit.

Sdlo es posible realizar ajustes de HotEdit en el caso de los objetivos que formen
parte de la linea de base. Los objetivos que NO formen parte de la linea de base
no se muestran en la vista de arbol de HotEdit, dado que no pueden ser
seleccionados para su ajuste. Esto significa que un objetivo declarado localmente
en una rutina, por ejemplo, no se muestra.

El ajuste con HotEdit s6lo es posible para los robtargets. (Los Jointtargets sélo
pueden ser ajustados con Modificar posicion en el Editor de programas). Sin
embargo, si el sistema utiliza Absolute limit ModPos, estos jointtargets forman
parte de la linea de base y se veran afectados al utilizar Restaurar todo el programa
y Almacenar todo el programa.

ﬂ Nota

Para obtener mas informacién acerca de Absolute Limit ModPos, consulte la
Manual de referencia técnica - Parametros del sistema, seccion Tema Controller
- Tipo ModPos Settings.

Utilizacion del UAS en HotEdit

El sistema de autorizacién de usuarios puede usarse para restringir la funcionalidad
de HotEdit y sélo permitir a un usuario la edicién de las posiciones
preseleccionadas. Las posiciones se cargan tocando Archivo y a continuacion
Abrir seleccion. A partir de ese momento, las posiciones seleccionadas pueden
ajustarse de la forma habitual.

Informacion relacionada

Manual de referencia técnica - Parametros del sistema.
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5.4.4 Utilizacion de desplazamientos y offsets

5.4.4 Utilizacion de desplazamientos y offsets

Acerca de los desplazamientos
En ocasiones, es necesario realizar una misma trayectoria en varios lugares de
un mismo objeto o en varias piezas de trabajo diferentes situadas una al lado de
otra. Para evitar la reprogramacion de todas las posiciones cada vez, es posible
definir un sistema de coordenadas de desplazamiento.

Este sistema de coordenadas también puede usarse junto con las busquedas,
para compensar las diferencias existentes en las posiciones de las distintas partes.
El sistema de coordenadas de desplazamiento se define a partir del sistema de
coordenadas del objeto.

El sistema de coordenadas de desplazamiento se describe en la seccién Sistemas
de coordenadas para el movimiento en la pagina 110.

Seleccion del método de desplazamiento
En funcién de como, cuando y con qué frecuencia desee utilizar los
desplazamientos, el método mas adecuado puede ser diferente.

Movimiento de un objeto de trabajo
El movimiento de un objeto de trabajo resulta adecuado cuando no es necesario
mover ni desplazar el objeto de trabajo con demasiada frecuencia.

Encontrara informacion detallada en la secciéon Definicion del sistema de
coordenadas del objeto de trabajo en la pagina 184.

Desplazamiento de un objeto de trabajo
Un objeto de trabajo se compone de una base de coordenadas de usuario y una
base de coordenadas de objeto. Es posible mover una o varias de estas bases de
coordenadas. Si mueve las dos bases de coordenadas, se mueve todo el objeto
de trabajo. Puede resultar util desplazar la base de coordenadas del objeto con
respecto a la base de coordenadas del usuario, por ejemplo al utilizar un mismo
accesorio para varios objetos de trabajo. En este caso, puede mantener la base
de coordenadas del usuario y desplazar la base de coordenadas del objeto para
los objetos de trabajo.

Consulte el procedimiento Cémo definir la base de coordenadas del objeto en la
seccion Definicion del sistema de coordenadas del objeto de trabajo en la pagina 184.

Desplazamiento y giro de un objeto de trabajo
Es posible que desee desplazar y girar la base de coordenadas del objeto con
respecto a la base de coordenadas del usuario si el desplazamiento no es
unicamente de X, Yy Z.

Para realizar el desplazamiento en X, Y y Z, puede usar el mismo método que
antes. Para girar el objeto de trabajo, siga el procedimiento de la seccién Edicion
de los datos del objeto de trabajo en la pagina 188.

Continua en la pagina siguiente
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5.4.4 Utilizacion de desplazamientos y offsets
Continuacion

Acerca de los desplazamientos

En ocasiones resulta mas sencillo definir una posicion como un desplazamiento
desde una posicion determinada. Por ejemplo, si conoce las dimensiones exactas
de un objeto de trabajo, sélo sera necesario moverse hasta una posicion.

El offset se programa con la distancia de desplazamiento en la direccién X, Yy Z,
en relacidn con el objeto de trabajo. Por ejemplo:

MoveL Of fs(p10, 100, 50, 0),

v50. ..

Define el offset para la posicion con las expresiones siguientes:

1 Posicion original / punto de inicio
2 Desplazamiento en la direccidn x
3 Desplazamiento en la direccion y
4 Desplazamiento en la direccién Z

Ejemplos

En este ejemplo se muestran instrucciones de movimiento con offsets para mover
el robot en un cuadrado (en el sentido de las agujas del reloj), comenzando por
p10 y con un desplazamiento de 100 mmen X e Y.

v50. ..

Movel pl0, v50...

MovelL O fs(pl0, 100, 0, 0), v50...
MoveL Of fs(pl0, 100, 100, 0),
MovelL O fs(pl10, 0, 100, 0), v50...

MovelL pl10, v50...

Como crear offsets de posicion

Este procedimiento detalla cémo cambiar una posicién para que se convierta en

una posicion de offset.

Accion

Informacion

1 |En el Editor de programas, toque el argu-
mento a editar, para seleccionarlo.

2 |Toque Editar y toque Cambiar selecciona-
do.

3 |Toque Funciones y a continuacion Offs.

Toque cada expresion para seleccionarla,
<EXP>, y a continuacion toque cualquiera
de los datos o funciones disponibles que
desee.

También puede tocar Editar para ver mas
funciones. Toque Todos para abrir el tecla-
do en pantalla y editar todas las expresio-
nes a la vez, o toque Sdlo seleccionados
para editar uno cada vez con el teclado en
pantalla.

Puede usar el filtro para afinar los datos
disponibles. También puede cambiar el ti-
po de dato de los datos disponibles.

5 |Toque OK para guardar los cambios.

Informacion relacionada

Existen varias funciones de RAPID que pueden resultarle utiles. Consulte Manual
de referencia técnica - Instrucciones, funciones y tipos de datos de RAPID y Manual

de referencia técnica - RAPID Overview.
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5.4.5 Como mover el robot hasta la posicion programada

Posiciones

Los programas de robot suelen contener posiciones programadas. El robot puede
moverse automaticamente hasta una posiciéon programada con ayuda de una
funcion del menu Movimiento.

El robot se movera a una velocidad de 250 mm/s.

A PELIGRO

Al mover el robot automaticamente, el brazo del robot puede moverse sin ninguna
advertencia previa. Asegurese de que no haya nadie dentro del espacio protegido
y de que no haya ningun objeto entre la posicién actual y la posicién programada.

Como mover el robot hasta la posicion programada
En este procedimiento se describe como mover un robot automaticamente hasta
una posicién programada.

Accion

Informacion

En el menu ABB, toque Movimiento.

Asegurese de que esté seleccionada la unidad mecanica
correcta y toque Ir a....

Toque una posicién programada para seleccionarla.

Si tiene muchas posiciones
programadas, puede usar un
filtro para reducir el numero
de posiciones visibles. Con-
sulte la seccion Filtrado de
datos en la pagina 77.

Presione y mantenga presionado el dispositivo de habi-
litacién de tres posiciones y, a continuacion, toque y
mantenga presionado el boton Ir a.

Ahora el robot se mueve directamente de la posicion
actual hasta la posicion programada. Asegurese de que
no haya ningun objeto en la trayectoria.
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6 Manejo de entradas y salidas, E/S

6.1 Visualizacion de listas de senales

Descripcion general
Las propiedades de las seiales de E/S se utilizan para visualizar las sefales de

entrada y salida y sus valores. La senales se configuran utilizando parametros del
sistema.

Coémo visualizar listas de senales
En esta seccion se detalla cémo visualizar una lista de senales.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Entradas y salidas.
Aparece la lista Senales de /O mas comunes.

— |: ! Manual I ON M o ol
=V P | Mysystem (RSTEST4) Detenido (2de 2) (Y Alias de EfS
2 Entradas y salidas Buses de E/S
Mas comunes EtroScive: Selec  ypidades de E/S
Seleccione una sefial de E/S de la lista. I Pred B
Todas las seiiales

Nombre Valor | Tipq
Entradas digitales

Salidas digitales
Entradas analégic.
Salidas analogicas
Entrada de grupos
Salida de grupos
~ Mas comunes
Seiiales seguridad

Seiiales simuladas
s v

%
= “ P

en0400000770

2 |Toque Ver para cambiar la seleccion de las sefnales de la lista.

Q Recomendacién

Toque el menu Seleccionar disefo si desea ver las etiquetas de las sefales de
la lista.

Informacion relacionada
Simulacion y cambio de valores de sefiales en la pagina 274.

Filtrado de datos en la pagina 77.

Configuracion de las sefiales de I/O mas comunes en la pagina 100.
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6.2 Simulaciéon y cambio de valores de senales

Simulacién y cambio de valores de senales

Se puede cambiar una senal por una sefial simulada. El valor de la sefial también
se puede cambiar.

Use el procedimiento siguiente para simular una sefial o para cambiar el valor de
la sefial:

Accion

En el menuABB, toque Entradas y salidas.
Aparece una lista con las sefiales mas habituales. Consulte la seccion Configuracion
de las senales de I/O mds comunes en la pagina 100.

Toque Ver y seleccione un filtro de seial.
La lista de senales se actualiza.

— @J Manual Guard Stop
— v ] VC_Merker (IN-L-BTGIS14975) Stopped (2 of 2) (Speed 100%)

& Inputs and Outputs

All Signals Select Layout

select an I/ 0 Signal from the list. I Default

Name / Value | Type | Device

di3 0 DI

di4 0 DI ﬁA
dis 0 DI

diSignal1 0 (Sim) DI EN_Internal_A|
diSignal3 0 DI

diSignal4 0 DI

diSignal5 0 DI

diSignal6 0 DI

diSignal7 0 DI

-~ -~
0 1 Simulate

xx1700002252

H Nota

Toque Todas las senales para ver todas las sefales.

Toque una senal.

Toque Simular para cambiar la sefial por una sefial simulada.
Toque Eliminar simulacion para eliminar la simulacién de la sefal.

ﬂ Nota

Cuando quite la simulacién de una sefal, el valor de la sefal vuelve al valor que tenia
antes de la simulacion. En correspondencia, también se actualizan las conexiones
cruzadas.

En el caso de una senal digital, toque 0 o 1 para cambiar el valor de la sefal.

En el caso de grupos y sefales analdgicas, toque 123... para cambiar el valor de la
sefal. Aparece el teclado numérico en pantalla. Introduzca el nuevo valor y toque OK.

H Nota

Si se ha creado una conexion cruzada entre dos sefales, al cambiar el valor de una
senal, automaticamente se cambia el valor de la sefial de la conexidn cruzada corres-
pondiente.

Continua en la pagina siguiente
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6.2 Simulacion y cambio de valores de senales
Continuacion

Para obtener mas informacion sobre el cambio de las propiedades de una sefal,
consulte la seccidn Panel de control, Configuracion de las sefiales de I/O mas
comunes en la pagina 100

Gestion de dispositivos de E/S

La gestion de los dispositivos de E/S se puede realizar desde la pagina Dispositivos

de E/S.
— | : ! Manual Guard Stop
— v A RC_RW6.07.00xx.. {10.140.6..) Stopped (Speed 100%) X
2 Inputs and Outputs
1/O Devices
Select an IO Device from the list.
Name / Network Address State
DN_Internal_Device DeviceMNet 2 Running
DRY_1 Local - Running
EN_Internal_Anyb...EtherNetIP_Anybus 0.0.0.0 Running
EN_Internal_Device EtherNetIP 192.168.125.1 Running
Local_IO1 EtherNetIP 192.168 E’:’t‘\.r' | “—nown
| alues
PANEL Local - ning
Identify
Configure
Firmware
- A
Activate Signals Actions View
BT i ROB_1

xx1700002253

A continuacion estan las acciones que puede realizar en la pagina Dispositivos

de E/S:

Accion

Salida

Activar/Desactivar

Activa o desactiva el dispositivo de E/S seleccionado.

Senales

Muestra las sefales asociadas al dispositivo de E/S seleccio-
nado.

Acciones - Valores de bits

Muestra los valores de los bits de entrada y salida del disposi-
tivo seleccionado.

Acciones - Identificar

Muestra el identificador MAC del dispositivo seleccionado.

E o

La opcion Acciones - Identificar esta disponible solo para el
tipo de red EtherNet IP.

Acciones - Configur.

ar

Permite configurar el dispositivo de E/S local seleccionado.

ﬂ Nota

La opcién Acciones - Configurar esta disponible solo para el
tipo de red EtherNet IP.

Continua en la pagina siguiente
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6.2 Simulacion y cambio de valores de sefales
Continuacion

Accion Salida

Acciones - Firmware Permite actualizar el firmware.

ﬂ Nota

La opcidon Acciones - Firmware esta disponible solo para el tipo
de red EtherNet IP.

Actualizacién del firmware
Puede actualizar el firmware de un dispositivo de E/S del tipo EtherNet IP. Para
actualizar el firmware use el procedimiento siguiente.

Accion Descripcion

1 |Toque Principal > Entra- |Aparece la ventana Entrada y salida.
das y salidas.

2 |Toque Ver > Dispositivos | Aparece la ventana Dispositivos de E/S, que muestra los
de E/S. dispositivos de E/S disponibles.

3 |[Seleccione el dispositivo
de E/S EtherNet IP. ﬂ Nota

La opcidn de actualizacion del firmware esta disponible
solo para el tipo de red EtherNet IP.

4 |Toque Acciones > Firmwa-| Aparece la ventana Firmware del dispositivo con los de-
re. talles del firmware.

@\_) Manual Guard Stop x
v 7y | RC_RW6.07.00xx.. (10.140.6..) Stopped (Speed 100%)

Device Firmware

o [0] Base
© rrogramName: A_HYPIOM B_3_8
© serialNumber: 6923766

o HardwareRevision: C.1

o LatestProgramMNameAvailable: A_HYPIOM_B_3_8 gv

Firmware path:

‘ /hd0a/RC_RW6 .07 .0xECI/PRODUCTS/RobotWare_6.07.0087/ | s

Refresh Upgrade Close

Praduction | | ROB_L
=5 & stem Info 1 ~
- B W

xx1800000120

5 |Toque Actualizar. Se actualiza el firmware del dispositivo de E/S EtherNet IP
seleccionado.
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6.3 Visualizaciéon de un grupo de senales

Visualizacion de un grupo de senales
En esta seccion se detalla cdmo visualizar grupos de sefales.

Accion

1 |En el menu ABB, toque /0.

Aparece una lista con las sefales mas habituales. Consulte la seccion Configuracion
de las sehales de I/O mas comunes en la pagina 100.

2 |En el menu Ver, toque Grupos.

3 |Toque el nombre del grupo de seiales en la lista y toque Propiedades. También
puede tocar dos veces el nombre del grupo de senales.
Aparecen las propiedades del grupo de sefales.
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6.4 Senales de seguridad

6.4.1 Senales de I/O de seguridad

Generalidades

En la forma basica y estandar del controlador IRC5, algunas sefales de 1/O estan
dedicadas a funciones especificas de seguridad. Se enumeran a continuacién con
una breve descripcién de cada una.

Todas las sefales pueden verse en el menu I/O del FlexPendant.

Senales de I/O de seguridad

La lista siguiente contiene las sefiales de I/O de seguridad utilizadas por el sistema

estandar.

Nombre de la se-
nal

Descripcion

Estado de valor de
bit

De-A

ES1

Paro de emergencia de
la cadena 1

1 = Cadena cerrada

De la placa de panel al
ordenador principal

ES2

Paro de emergencia de
la cadena 2

1 = Cadena cerrada

De la placa de panel al
ordenador principal

SOFTESI

Paro de emergencia
suave

1 = Paro suave habili-
tado

De la placa de panel al
ordenador principal

EN1

Dispositivos de habilita-
ciéon 1y 2 de la cadena
1

1 = Habilitado

De la placa de panel al
ordenador principal

EN2

Dispositivos de habilita-
cion 2y 2 de la cadena
1

1 = Habilitado

De la placa de panel al
ordenador principal

AUTO1

Selector de modo de
funcionamiento de la
cadena 1

1 = Seleccionado au-
tomatico

De la placa de panel al
ordenador principal

AUTO2

Selector de modo de
funcionamiento de la
cadena 2

1 = Seleccionado au-
tomatico

De la placa de panel al
ordenador principal

MAN1

Selector de modo de
funcionamiento de la
cadena 1

1 =Seleccionado ma-
nual

De la placa de panel al
ordenador principal

MANFS1

Selector de modo de
funcionamiento de la
cadena 1

1 = Seleccionado ma-
nual a maxima veloci-
dad

De la placa de panel al
ordenador principal

MAN2

Selector de modo de
funcionamiento de la
cadena 2

1 = Seleccionado ma-
nual

De la placa de panel al
ordenador principal

MANFS2

Selector de modo de
funcionamiento de la
cadena 2

1 =Seleccionado ma-
nual a maxima veloci-
dad

De la placa de panel al
ordenador principal

USERDOOVLD

Sobrecarga, salida digi-
tal de usuario

1 = Error, 0 = Correc-
to

De la placa de panel al
ordenador principal

MONPB

Pulsador Motors ON

1 =Pulsador presiona-
do

De la placa de panel al
ordenador principal

Continua en la pagina siguiente
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6.4.1 Senales de I/O de seguridad
Continuacion

Nombre de la se- | Descripcion Estado de valor de |De- A
nal bit
AS1 Paro automatico de la |1 = Cadena cerrada |De la placa de panel al
cadena 1 ordenador principal
AS2 Paro automatico de la |1 = Cadena cerrada |De la placa de panel al
cadena 2 ordenador principal
SOFTASI Paro automatico suave | 1 = Paro suave habili- | De la placa de panel al
tado ordenador principal
GS1 Paro general de la ca- |1 = Cadena cerrada |De la placa de panel al
dena 1 ordenador principal
GS2 Paro general de la ca- |1 = Cadena cerrada |De la placa de panel al
dena 2 ordenador principal
SOFTGSI Paro general suave 1 = Paro suave habili- | De la placa de panel al
tado ordenador principal
SS1 Paro superior de la ca-|1 = Cadena cerrada |De la placa de panel al
dena 1 ordenador principal
SS2 Paro superior de la ca-|1 = Cadena cerrada |De la placa de panel al
dena 2 ordenador principal
SOFTSSI Paro superior suave |1 =Paro suave habili-|De la placa de panel al
tado ordenador principal
CH1 Todos los interruptores |1 = Cadena cerrada |De la placa de panel al
de la cadena de funcio- ordenador principal
namiento 1 cerrados
CH2 Todos los interruptores |1 = Cadena cerrada |De la placa de panel al
de la cadena de funcio- ordenador principal
namiento 2 cerrados
ENABLE1 Habilitacion desde el |1 = Habilitar, 0 = Inte-| De la placa de panel al
ordenador principal rrumpir la cadena 1 | ordenador principal
(lectura inversa)
ENABLE2_1 Habilitacién desde el |1 = Habilitar, 0 = Inte- | De la placa de panel al
ordenador de ejes 1 |rrumpir la cadena 2 |ordenador principal
ENABLE2_2 Habilitaciéon desde el |1 = Habilitar, 0 = Inte-| De la placa de panel al
ordenador de ejes 2 |rrumpir la cadena 2 |ordenador principal
ENABLE2_3 Habilitacién desde el |1 = Habilitar, 0 = Inte- | De la placa de panel al
ordenador de ejes 3  |rrumpir la cadena 2 |ordenador principal
ENABLE2_4 Habilitacién desde el |1 = Habilitar, 0 = Inte- | De la placa de panel al
ordenador de ejes 4 |rrumpir la cadena 2 |ordenador principal
PANEL240OVLD |Sobrecarga del panel |1 = Error, 0 = Correc-|De la placa de panel al
de 24V to ordenador principal
DRVOVLD Sobrecarga de los moé- |1 = Error, 0 = Correc- | De la placa de panel al
dulos de accionamien-|to ordenador principal
to
DRV1LIM1 Lectura inversade la |1 = Cadena 1 cerrada|Del ordenador de ejes al
cadena 1 tras los inte- ordenador principal
rruptores de limite
DRV1LIM2 Lectura inversa de la |1 = Cadena 2 cerrada|Del ordenador de ejes al
cadena 2 tras los inte- ordenador principal
rruptores de limite
DRV1K1 Lectura inversa del 1 =K1 cerrado Del ordenador de ejes al
contactor K1 de la cade- ordenador principal
nai

Continua en la pagina siguiente
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6 Manejo de entradas y salidas, E/S

6.4.1 Senales de I/O de seguridad

Continuacion
Nombre de la se-| Descripcion Estado de valor de |De- A
nal bit
DRV1K2 Lectura inversa del 1 = K2 cerrado Del ordenador de ejes al
contactor K2 de la cade- ordenador principal
na?2
DRV1EXTCONT |Contactores externos |1 =Contactores cerra-|Del ordenador de ejes al
cerrados dos ordenador principal
DRV1TEST1 Se ha detectado un dip | Activado/desactivado | Del ordenador de ejes al
en la cadena de funcio- ordenador principal
namiento 1
DRV1TEST2 Se ha detectado un dip | Activado/desactivado | Del ordenador de ejes al
en la cadena de funcio- ordenador principal
namiento 2
SOFTESO Paro de emergencia |1 = Establecer paro |Del ordenador principal
suave de emergencia suave |a la placa de panel
SOFTASO Paro automatico suave |1 = Establecer paro |Del ordenador principal
automatico suave a la placa de panel
SOFTGSO Paro general suave 1 = Establecer paro |Del ordenador principal
general suave a la placa de panel
SOFTSSO Paro superior suave |1 = Establecer paro |Del ordenador principal
superior suave a la placa de panel
MOTLMP Piloto luminoso Motors |1 = Piloto encendido |Del ordenador principal
ON a la placa de panel
TESTEN1 Prueba de habilitacién |1 = Prueba de inicio |Del ordenador principal
1 a la placa de panel
DRV1CHAIN1 Senal al circuito de in- |1 = Cerrar cadena 1 |Del ordenador principal
terbloqueo al ordenador de ejes 1
DRV1CHAIN2 Senal al circuito de in- |1 = Cerrar cadena 2 |Del ordenador principal
terbloqueo al ordenador de ejes 1
DRV1BRAKE Senal a la bobina de li-|1 = Liberar freno Del ordenador principal
beracién de frenos al ordenador de ejes 1
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7 Manejo del registro de eventos

7.1 Acceso al registro de eventos

7 Manejo del registro de eventos

7.1 Acceso al registro de eventos

Registro de eventos
Abra el registro de eventos para:

» Ver todas las entradas actuales.

+ Estudiar entradas concretas en detalle.

» Manejar las entradas del registro, por ejemplo para guardarlas o eliminarlas.
El registro puede imprimirse con ayuda de RobotStudio.

Apertura y cierre del registro de eventos
En esta seccion se detalla como abrir el registro de eventos.

Accion

1 |Toque la barra de estado.
Aparece la ventana de estado.

2 |Toque Registro de eventos.
Aparece la lista del registro de eventos.

3 |Si el contenido del registro no cabe en una sola pantalla, puede desplazarlo.

4 |Toque una entrada del registro para ver el mensaje del evento.

5 |Toque de nuevo la barra de estado para cerrar el registro.

Informacion relacionada
Manual del operador - RobotStudio.
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7 Manejo del registro de eventos

7.2 Eliminacidn de entradas del registro

7.2 Eliminacion de entradas del registro

¢En qué casos es necesario eliminar entradas del registro?

Puede eliminar entradas del registro para aumentar el espacio disponible en el
disco. Con frecuencia, la eliminacion de entradas del registro suele ser una buena
forma de rastrear posibles fallos, dado que se eliminan las entradas antiguas y no
significativas, que ya no estan relacionadas con el problema que esta intentando
resolver.

Eliminacion de todas las entradas del registro

Accion

Toque la barra de estado y a continuacion, la pestafia Registro de eventos para abrir
el registro de eventos.

En el menu Ver, toque Common.

Toque Eliminar y a continuacion Eliminar todos los registros.
Aparece una ventana de dialogo de confirmacion.

Toque Si para borrar el registro o No para mantenerlo sin cambios.

Eliminacion de entradas de registro de una categoria determinada

Accion

Toque la barra de estado y a continuacion, la pestafia Registro de eventos para abrir
el registro de eventos.

En el menu Ver, toque la categoria que desee.

Toque Eliminar y a continuacion Eliminar registro.
Aparece una ventana de dialogo de confirmacion.

Toque Si para borrar el registro o No para mantenerlo sin cambios.
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7 Manejo del registro de eventos

7.3 Guardado de entradas del registro

7.3 Guardado de entradas del registro

¢En qué casos es necesario guardar entradas del registro?
Debe guardar las entradas del registro si:

Necesita vaciar el registro pero desea conservar las entradas actuales para
su visualizacidn posterior.

Desea enviar las entradas del registro a la asistencia técnica para solucionar
un problema.

Desea conservar las entradas del registro como material de referencia en el
futuro.

ﬂ Nota

El registro puede albergar hasta 20 entradas por categoria y hasta 1000 entradas
en la lista conjunta. Cuando el bufer se llena, las entradas mas antiguas se
sobrescriben y se pierden. No existe ninguna forma de recuperar estas entradas
de registro perdidas.

Guardado de todas las entradas del registro
En esta seccion se detalla cdmo guardar todas las entradas del registro.

Accion
1 |Toque la barra de estado para abrir el registro de eventos.
2 |Toque Guardar todos los registros como.
Aparece la ventana de dialogo de archivo.
3 |Sidesea guardar el registro en otra carpeta, busqueda y abrala.
4 | En el cuadro Nombre de archivo, escriba un nombre para el archivo.
5 |Toque Guardar.
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8 Copia de seguridad y restauracion

8.1 Copia de seguridad del sistema

8 Copia de seguridad y restauracion

8.1 Copia de seguridad del sistema

¢En qué situaciones lo necesito?
Es recomendable realizar una copia de seguridad:

Antes de instalar una nueva version de RobotWare.
Antes de hacer cualquier cambio importante en las instrucciones y/o los
parametros, para permitir la recuperacion de los valores anteriores.

Después de hacer cualquier cambio importante en las instrucciones y/o los
parametros y comprobar los nuevos valores, para poder guardar los nuevos
valores correctos.

Copia de seguridad del sistema
En esta seccion se describe como hacer una copia de seguridad del sistema.

Accion
1 |Toque el menu ABB y toque Copia de seguridad y restauracion.
2 |Toque Copia de seguridad de sistema actual.
Se muestra la ventana Copia de seguridad del sistema actual.
Si se ha definido una trayectoria predeterminada como se detalla en la seccion Esta-
blecimiento de rutas predeterminadas en la pdgina 84, se muestra la trayectoria.
— Manual Motores ON E;
=V @é MySystem (RSTEST4) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) ><
] Copia de seguridad de sistema actual
Todos los médulos y parametros del sistema se almacenaran en una carpeta
de respaldo.
Seleccione otra carpeta o acepte la predeterminada.
A continuacion, presione Cu‘?ia de seguridad.
Carpeta de copia de seguridad:
MySystem_Backup_20140812 ABC...
Ruta de copia de seguridad:
D:/Robotics_TestAutomation/Testcomplete/RobotStudi + .
La copia de seguridad se creara en:
D:/Robotics_TestAutomation/Testcomplete/RobotStudio/Integration_ R~ +
Copla_de Cancelar
seguridad
ROB_1
s
5 S T
xx0300000441
ﬂ Nota
« Deforma predeterminada, se crea un nombre para la carpeta de copia de segu-
ridad que el usuario puede cambiar mas tarde.
« Al cambiar el nombre, asegurese de que el nombre no empiece con un espacio.
+ Siel nombre de la carpeta comienza con un espacio, aparece una ventana de
dialogo de aviso.
Continua en la pagina siguiente
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8 Copia de seguridad y restauracion

8.1 Copia de seguridad del sistema
Continuacion

Accion

3 |Toque Avanzadas....
Se muestra la ventana Ajustes del controlador.

] o

Use este paso para crear la copia de seguridad en un archivo zip. Si no es necesario,
vaya directamente al ultimo paso.

— @J Manual Guard Stop x
=V % | IN-L-GIsBT14140 Stopped (Speed 100%)

E3 controller Settings

Please select the controller settings and press OK to continue.

|:| Backup to archive file

0K Cancel

Production ROB_1
&3 : 1y 3
_ )

xx1700001302

4 |Marque la casilla de verificacion Copia de seguridad para archivar.

5 |Toque Aceptar.

6 |¢Es correcta la ruta de copia de seguridad mostrada?

Si es asi: Toque Copia de seguridad para realizar la copia de seguridad en el direc-
torio seleccionado. Se crea un archivo de copia de seguridad cuyo nombre se cons-
truye a partir de la fecha actual.

Si no es asi: Toque ... a la derecha de la ruta de copia de seguridad y seleccione un
directorio. A continuacidn, toque Copia de seguridad. Se crea una carpeta de copia
de seguridad cuyo nombre se construye a partir de la fecha actual.

Deshabilitar o poner en cola la copia de seguridad
Hacer una copia de seguridad del sistema durante la produccion puede interferir
con la ejecucion de RAPID. Para evitar que se haga una copia de seguridad durante
los pasos criticos del proceso o los movimientos sensibles del robot, se puede
configurar una entrada del sistema (Disable Backup, de tipo System Input) durante
estos pasos criticos. Una vez realizados los pasos criticos, la entrada debe
restablecerse para permitir que se realicen de nuevo copias de seguridad.

Si es necesario, la copia de seguridad se puede poner en cola mientras esta
activadoDisable Backup usando el parametro de sistema General RAPID, con el
valor de accion QueueBackup establecido en TRUE. Entonces la copia de seguridad
sera puesta en cola hasta que la sefnal sea restablecida.

Disable Backup y QueueBackup se describen en Manual de referencia
técnica - Parametros del sistema.
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8 Copia de seguridad y restauracion

8.2 Importante a la hora de realizar las copias de seguridad

8.2 Importante a la hora de realizar las copias de seguridad

BACKUP directorio

El sistema crea automaticamente un directorio de copia local de seguridad,
BACKUP. Recomendamos utilizar este directorio para guardar las copias de
seguridad.

Dichas copias de seguridad no se copian en el directorio HOME en las posteriores
copias de seguridad.

No cambie en ninguin caso el nombre del directorio BACKUP.

No cambie en ningun caso el nombre de una copia de seguridad concreta a
BACKUP, ya que el hacerlo interferiria con este directorio.

Es posible crear una ruta predeterminada a cualquier ubicacion de la red en la que
se desee almacenar la copia de seguridad. Consulte Establecimiento de rutas
predeterminadas en la pdgina 84.

¢En qué situaciones es posible hacer una copia de seguridad?

La copia de seguridad de un sistema puede realizarse durante la ejecucion de un
programa, con ciertas limitaciones:

- Iniciar programa, cargar programa, cargar modulo, cerrar programa y borrar
modulo son funciones que no pueden realizarse durante la copia de seguridad
en estado de ejecucidn. Sin embargo, si es posible utilizar las instrucciones
de RAPID Load y St ar t Load.

* No cree copias de seguridad mientras realiza pasos de proceso criticos o
movimientos sensibles del robot. Esto puede afectar a la precisién y el
rendimiento del movimiento. Para asegurarse de que no se solicite ninguna
copia de seguridad, utilice una entrada del sistema con el valor de accion
Disable Backup (tipo System Input). Cuando los pasos criticos estén hechos,
la entrada debe ser reseteada para permitir de nuevo copias de seguridad.

Si es necesario, la copia de seguridad se puede poner en cola mientras esta
activadoDisable Backup usando el parametro de sistema General RAPID,
con el valor de accidon QueueBackup establecido en TRUE. Entonces la copia
de seguridad sera puesta en cola hasta que la sefial sea restablecida.

(Funcionalidad de puesta en cola disponible desde RobotWare 6.11).

Disable Backup y QueueBackup se describen en Manual de referencia

técnica - Parametros del sistema.

La senal de entrada al sistema se puede establecer desde RAPID en las partes
de la codificacién que son criticas para las perturbaciones.

¢ Qué ocurre durante la copia de seguridad?

Aparte de lo que resulta obvio (la realizacion de una copia de seguridad), hay otras
cosas que ocurren durante la copia de seguridad. Por ejemplo, las tareas de
segundo plano se siguen ejecutando.

Continua en la pagina siguiente
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8 Copia de seguridad y restauracion

8.2 Importante a la hora de realizar las copias de seguridad

Continuacion

¢Mddulos duplicados?

No se realiza ninguna operacion de guardado en el comando de copia de seguridad.
Por ello, es posible que existan dos versiones del mismo mdédulo en la copia de
seguridad: una de la memoria de programas, guardada en el directorio
Rapid\Task\Progmod\; y otra del directorio HOME, copiada en el directorio HOME
de la copia de seguridad. La restauracion de dichas copias de seguridad restaurara
ambas versiones del médulo, de modo que el estado permanece sin cambios.

Gran cantidad de datos

Dado que el directorio HOME esta incluido en la copia de seguridad, grandes
archivos contenidos en esta carpeta aumentan el tamafo de la copia de seguridad.
Para evitar esta situacion es necesario limpiar con regularidad el directorio HOME
eliminando los archivos innecesarios o poner en algun otro lugar los archivos
grandes.

Fallos durante la copia de seguridad

Si se produce un error durante la copia de seguridad, por ejemplo por disco lleno
o fallo de alimentacion, es borrada toda la copia de seguridad actual para estar
seguros de que en el disco estén solo las copias de seguridad validas plenamente
guardadas.
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8 Copia de seguridad y restauracion

8.3 Restauracion del sistema

8.3 Restauracion del sistema

¢En qué situaciones lo necesito?
Es recomendable realizar una restauracion:

Si sospecha que el archivo de programa esta dafiado.

Si alguno de los cambios realizados en las instrucciones y/o los valores de
los parametros no ha dado buen resultado y desea recuperar los valores
anteriores.

Durante la restauracion, todos los parametros de sistema se sustituyen y todos
los médulos se cargan desde el directorio de la copia de seguridad.

El directorio Home se copia de nuevo al directorio HOME del nuevo sistema durante
el reinicio.

Restauracion del sistema
En esta seccion se describe como restaurar el sistema.

Accion
1 |En el menu ABB, toque Copia de seguridad y restauracion.
2 |Toque Restaurar sistema..
Aparece la pagina Sistema de autorizacion del usuario.
— Manual Motores ON 5
— v @é My_System (IN-L-GISBT14178) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%) X
B Restaurar sistema
Al restaurar el sistema se realiza un reinicio y se pierden los cambios no guar
Busque la carpeta de copia de seguridad a utilizar. A continuacién, presione F
Carpeta de copia de seguridad:
C:/Users/invesat/Documents/RobotStudio/ Systems/BACK
Up/
Restaurar Cancelar
S A
a2 B
xx0300000442
H Nota
Si se ha definido una ruta predeterminada como se detalla en la seccion Estableci-
miento de rutas predeterminadas en la pagina 84, la ruta se muestra en el campo
Carpeta de copia de seguridad.
Continua en la pagina siguiente
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8 Copia de seguridad y restauracion

8.3 Restauracion del sistema

Continuacion

Accion

Para seleccionar la ruta de la carpeta de copia de seguridad o para seleccionar el
formato del archivo de copia de seguridad TAR, toque ....

Se muestra la ventana Seleccionar carpeta.

— @O Auto Motors Off 5 x
=V =y | IN-L-GISBT14140 Stopped (Speed 100%)

Select Folder

Name / Type 1to3of3
—m RW6.06_Backup_20170622.tar  Tar file

0 RW6.06_Backup 20170622 1... Tar file y
1 RW6.06_Backup_20170622_2  Folder (5 " SX

cth
N

Held To'Run

Selected folder: |:: [Users/inprkm2/Documents/RobotStudio/Systems/BACKUP

i [N | ﬁ OK Cancel

Production
Windon _ @}@

xx1700001303

=

Seleccione la carpeta de copia de seguridad o el archivo de copia de seguridad en
formato TAR.

Toque Aceptar.

Se vuelve a presentar la pagina Restaurar sistema con la carpeta de copia de segu-
ridad seleccionada o los detalles de la ruta del archivo.

Si desea sustituir la configuracion actual del controlador y de la seguridad por la
configuracion del controlador y de la seguridad de la copia de seguridad seleccionada,
haga clic en Avanzado..., marque la casilla de verificacion Configuracién del contro-
lador y Configuracion de la seguridad y haga clic en Aceptar.
E v @O Manual Paro protegido X

7y  IN-L-GISBT14142 Detenido (Velocidad 100%)

B Ajustes del controlador

Seleccione los ajustes y pulse OK para continuar.
Se sobrescribiran los parametros de la copia de seguridad al sistema
actual.

|:| Ajustes del controlador

(Red, fecha y hora, informacion del controlador y UAS)

|:| Ajustes de seguridad

0K Cancelar

[ | A
B B

xx1600001082

Continua en la pagina siguiente
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8 Copia de seguridad y restauracion

8.3 Restauracion del sistema
Continuacion

Accidén

6 |Toque Restaurar.
Aparece la pantalla que se muestra a continuacion.
@3 Manual Motores ON 5

=V = | System (IN-L-GISBT14178) Detenido (2 de 2) (Velocidad 100%)

B Restaurar sistema

Al restau N os no guar

Busque I| A\ Se perderan todos los cambios hechos en | ione F
los pardametros y los médulos del sistema.

¢Desea realmente continuar?

Carpe]

C:/U J

Si No
Restaurar Cancelar
RCIB_;_\
)
Xx1400002325
7 |Toque Si.

Se realiza la restauracion y el sistema se reinicia.

E o

Si hay alguna discrepancia entre la copia de seguridad y el sistema actual, aparece
la ventana del mensaje de aviso que aparece a continuacion.

— |: | Manual Motores ON ;‘
=V ¢y | System (IN-L-GISBT14178) D ido (2 de 2) (Velocidad 100%)
E Restaurar sistema
Al restad N os no guar
Busque | A IDs de plantillas no coincidentes. El presione F
sistema gue desea restaurar y el sistema
actual son de tipos diferentes,
posiblemente porque fueron generados con
S claves distintas. Pueden presentar
c:/u diferencias en cuanto a tipo de robot,
' idioma y opciones.
No se recomienda restaurar los datos de co
Si No
Restaurar Cancelar
5 S e h
a B
*xx1400002326
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9 Calibracion

9 Calibracion

9.1 Coémo comprobar si el robot necesita una calibracion

9.1 Cémo comprobar si el robot necesita una calibracién

Comprobacion del estado de calibracion del robot

En esta seccion se describe como comprobar el estado de calibracion del robot.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Calibracion.

2 |En lalista de unidades mecanicas, compruebe el estado de calibracidon.

¢ Qué tipo de calibracion se necesita?

Si el estado de la calibracion es...

...entonces...

No calibrado

El robot debe ser calibrado por un técnico de
servicio con la cualificacién adecuada. .

tarrevoluciones

Se requiere una actualizacion de los cuen-

Debe actualizar los cuentarrevoluciones.

La forma de actualizar los cuentarrevolucio-
nes se describe en el manual de producto
del robot.

Calibrado

No se requiere ninguna calibracion.

A PELIGRO

materiales.

No intente realizar el procedimiento de calibracion fina si no cuenta con la
formacién ni las herramientas adecuadas. Si lo hace, puede dar lugar a
posicionamientos incorrectos que, a su vez, podrian causar lesiones y dafios
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9 Calibracion

9.2 Actualizacion de los cuentarrevoluciones

9.2 Actualizacion de los cuentarrevoluciones

Descripcion general
En esta seccion se detalla la forma de realizar una calibracién aproximada de cada
eje del robot, es decir, actualizando el valor de cuentarrevoluciones de cada eje
con ayuda del FlexPendant. Encontrara informacion detallada sobre los
cuentarrevoluciones y la forma de actualizarlos con posiciones y escalas de
calibracién en el manual de producto del robot correspondiente. Ademas, consulte
el manual Manual del operador - Calibration Pendulum para obtener informacién
acerca de la calibracion.

En el caso de los robots que utilizan la opcion Absolute Accuracy, el archivo de
datos de calibracién absacc.cfg debe ser cargado primero.

Almacenamiento de los valores del cuentarrevoluciones
En este procedimiento se detalla el segundo paso necesario para actualizar el
cuentarrevoluciones: almacenar los valores de los cuentarrevoluciones.

Accion

1 |En el menu ABB, toque Calibracion.

Se enumeran todas las unidades mecanicas que estén conectadas al sistema, asi
como su estado de calibracion.

2 |Toque la unidad mecanica que desee.
Aparece la pantalla siguiente: Toque Cuentarrevoluc..

— @D Manual Motores ON ¥ x
e v k) MySystem (RSTEST4) Detenide (2 de 2) (Velocidad 100%)

! Calibracidn - ROB_1

E Q Actualizar cuentarrevoluciones...

Cuentarrevoluc.

9%

Parametros calib.

5

Memoria SMB

74

Base coord. base

Cerrar

= ot e
Y D

en0400000771

Continua en la pagina siguiente
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9 Calibracion

9.2 Actualizacion de los cuentarrevoluciones
Continuacion

Accion

Toque Actualizar cuentarrevoluciones.
Aparece una ventana de didlogo que le advierte de que la actualizacién de los cuen-
tarrevoluciones puede afectar a las posiciones programadas para el robot:

- Toque Si para actualizar los cuentarrevoluciones.
« Toque No para cancelar la actualizacidn de los cuentarrevoluciones.
Si toca Si, aparece la ventana de seleccion de eje.

E o

Al actualizar los cuentarrevoluciones, la instruccion o funcion de RAPID en curso, se
interrumpe y se borra la trayectoria.

Seleccione el eje cuyo cuentarrevoluciones desee actualizar. Para ello, haga lo siguien-
te:
« Active la casilla de verificacion del lado izquierdo.

« Toque Seleccionar todo para actualizar todos los ejes.
A continuacion, toque Actualizar.

Aparece una ventana de didlogo que le advierte de que la operacion de actualizacion
no puede deshacerse:
« Toque Actualizar para continuar con la actualizacién de los cuentarrevoluciones.

- Toque Cancelar para cancelar la actualizacion de los cuentarrevoluciones.
Si toca Actualizar, los cuentarrevoluciones seleccionados se actualizan y se elimina
la marca de verificacion de la lista de ejes.

@ iCUIDADO!

iSi uno de los cuentarrevoluciones se actualiza incorrectamente, provocara un posi-
cionamiento incorrecto del manipulador, lo que puede dar lugar a lesiones o dafnos!

Compruebe muy cuidadosamente la posicion de calibracidn después de cada actua-
lizacion.
Consulte la seccion Comprobacion de la posicion de calibracion en uno de los manua-

les de calibracion, en funcion de qué método de calibracién debe usar. El manual de
producto del robot también contiene mas informacion sobre la calibracion.

Informacion relacionada

Manual del operador - Calibration Pendulum
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