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POVZETEK

Tekom vaj se Studenti naucijo varnega dela z industrijskim robotom, spoznajo zgradbo
industrijskega robotskega sistema in znajo sprogramirati robota za izbrano robotsko

aplikacijo. Vaje so primerne za operaterje in vzdrzevalce industrijskih robotov ter kan-
didate, ki se Zelijo nauciti dela in programiranja industrijskih robotov.
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VAJA 1: ROCNO VODENJE INDUSTRIJSKEGA

ROBOTA IN IZDELAVA ROBOTSKE CELICE V SIMU-
LACIJSKEM PROGRAMU FANUC ROBOGUIDE

V tej vaji se boste na robotu:

e naucili upostevati varnostne ukrepe pri delu z industrijskim robotom,

e spoznali zgradbo in delovanje industrijskega robota,

e roc¢no vodili industrijskega robota,

e znali uporabljati prijemalo,

e glede na dano situacijo znali izbrati ustrezni koordinatni sistem in v simulacijskem pro-
gramu RoboGuide-u naudili:

e izdelati novo robotsko celico (RC),

e delati z miSko (pogled priblizaj/oddalji, pogled obrni, pogled premakni ...),

e rocno voditi robota,

e namestiti in nastaviti osnovno orodje — prijemalo ter

e izdelati varnostno kopijo RC (stisnjena datoteka, vrste *.rgx).

Po koncani vaji, oddajte tri datoteke:

e skenirano in ro€no napisano porocilo o opravljeni vaji (vrsta pdf — vse strani v enem do-
kumentu, orientacija dokumenta portret, strani urejene po vrstnem redu od 1. naprej)
e zaslonsko sliko (jpg, pdf, doc ... ustrezno orientirano) robotske celice iz katere se vidi:

o ime robotske celice,

o robota z nameS&enim prijemalom in nastavljenim TCP (videti se mora nastav-
lieni TCP) in postavljen na sredino zaslona RG v polni velikosti — ez celi zaslon
ter

o vklju€eno ucno enoto postavljeno na desno stran zaslona, na kateri se mora
videti zaslon UTILITIES Hints — MENU/1 UTILITIES/1 Hints z verzijo program-
ske opreme V8.30),

e varnostno kopijo robotske celice, vrste*.rgx, narejene v RoboGuide-u.

Vse oddane datoteke morajo imeti smiselno enaka imena kot je ime robotske celice, le varnostna
kopija §e mora na koncu imena imeti datum nastanka v obliki-YYYY_MM_DD.

Minimalni standard znanja:

e razlozi, kje so najvecje nevarnosti pri delu z roboti in koga ogrozajo,

e nasteje in opiSe nevarnosti pri delu z roboti,

e nasteje in zna uporabljati bistvene varnostne ukrepe pri delu z industrijskim robotom
(varno delo v robotski celici, zaklju¢ek dela z robotom),

e nasteje in nariSe zgradbo industrijskega robotskega sistema in opiSe bistvene kompo-

nente (robotska roka, krmilnik, u¢na enota),

zna uporabljati posamezni nacin delovanja sistema (T1, T2, AUTO),

zna uporabljati u¢no enoto (TP) in ro€no voditi robota (jogging) ter aktivirati prijemalo,

zna pravilno izbrati ustrezen nacin gibanja — koordinatni sistem,

v RoboGuide zna nastaviti prijemalo (odpiranje/ zapiranje, TCP),

v RoboGuide zna izdelati varnostno kopijo, jo ustrezno poimenovati in shraniti na varno

mesto.

s ©
y
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ROCNO VODENJE ROBOTA — DELO NA INDUSTRIJSKEM ROBOTU

1. Seznanite se z varnostnimi ukrepi pri delu z industrijskimi roboti.
2. Spoznajte zgradbo industrijskega robota in uporabo koordinatnih sistemov.
3. Rocno vodite industrijskega robota (jog — jogging) v razli¢nih koordinatnih sistemih:
e 0osno znacilno oz. po posameznih oseh:
o premikajte vsako os posebej (J1, J2, J3, J6, J5 in J6),
o preverite prijemalo (zapiranje/odpiranje),
e kartezi¢no, TCP linearno in rotacija:
o prenesite predmet iz tocke A (vodoravno) v to¢ko B (vodoravno) in
o prenesite predmet iz tocke A (vodoravno) v tocko B (poSevnina) in / ali obratno.

CoVEs for Advanced Manufacturing | #L.CAMP_EU



IZDELAVA ROBOTSKE CELICE V SIMULACIUSKEM PROGRAMU FANUC RO-
BOGUIDE
1. Zazenete program Roboguide.
2. Korak 1: V oknu Workcell Creation Wizard, izberete HandlingPRO (za manipulacijo z iz-
delki) in potrdite z Next.

£ Warkcell Creation Wizard X
Step 1 - Process Selection
Wizard Navigator Select the process this workcell will perform
1: Process Selection Available Processes Description
2: Workcell Name &

;‘ HandlingPRO Basic Material Handling Cell

3: Robot Creation Method s
3.4 WeldPRO Arc Welding Cell

4: Robot Software Version
5: Robot Application/Tool
6: Group 1 Robot Model

7- Additional Motion Groups
8: Robot Options

9: Summary

determinewhat robots and options are available in later wizard steps. Ifyouwantfo createa
workcell for a process notlisted, please startthat process’ dedicated program from the Start
menu

@ This isthelistof all PRO processes available on this wizard. The process you choosewil

FANUC Cancel

<Back Mext= Finish Help
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3. Korak 2: Vpisete ime RC. Ime vpiSete po sistemu: razred-skupina-PRIIMEK_Ime,
potrdite z Next. Dovoljeni znaki so ¢rke abecede (brez Sumnikov, preglasov ...), Ste-
vila, pika (.) in podértaj () ter vezaj (-). Vse ostalo ni dovoljeno (presledki, Sumniki,
preglasi, posebni znaki ...), ker lahko pride do napak v RC.

Primer: 4._C_1-1._skupina-NOVAK_Janez

& Workcell Creation Wizard X

Step 2 - Workcell Name

Wizard Navigator Enter a name for the new workcell
1: Process Selection Name: 4_C_1-1_skupina-NOVAK_Janez
HandlingP RO
2: Workcell Name Existing Workcells
3: Robot Creation Method Cobot_backup
4: Robot Software Version

Education_cell TSC_MB_backup

5: Robot Application/Tool

6: Group 1 Robot Model Edu_cel

7- Additional Motion Groups FEC_Education_Cell W2_4
8: Robot Options Systeminformation

9: Summary iges_write.log

Delete ltem

Aworkcell must have a unigue name. Ifthe name you enter is already in the list of existing
waorkeells, thetextwill turn red and youwill not be able to continue.

FAN UC Cancel <Back Mext= Help
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4. Korak 3: Izberete ustrezno metodo:

e Create a new robot with the default HandlingPRO config, nova celica s privzetimi nastavi-
tvami,
Create a new robot with the last HandlingPRO config, nova celica z zadnjimi nastavitvami,
e Create a robot from a file backup, kopija celice iz robotskega krmilnika,
e Create an exact copy of an existing robot, kopija ze obstojece celice.

Za na$ primer zelimo izdelati novo RC s privzetimi vrednostmi, izberete prvo izbiro, Create
a new robot with the default HandlingPRO config, potrdite z Next.

& Workcell Creation Wizard X

Step 3 - Robot Creation Method

Wizard Navigator Select the method to create a robot.
1: Process Selection
HandlingPRO @ Create a new robotwith the default HandlingPRO cornfig.
2: Workcell Name (C) Create a new robotwith the lastused HandlingPRO config.
TSC_MB-MILOSIC_|ztok-Solitars
3- Robot Creation Method O Create a robot from a file backup.

4: Robot Software Version
5: Robot Application/Teol

6: Group 1 Robot Model 7=
7- Additional Motion Groups

8: Robot Options (O Create an exact copy ofan existing robot

9: Summary

@ Therobot configuration will be initialized with the standard seledions for HandlingPRD

FAN U C Cancel =Back Next=

10
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5. Korak 4: Izberete verzijo programske opreme sistema.
Za nas$ primer, V8.30 — R-30iB, ker ima nas robot isto verzijo programske opreme, nato

potrdite z Next.

ﬁa Workcell Creation Wizard

Step 4 - Robot Software Version

Wizard Navigator Select the software version fo be loaded on the robot

1: Process Selection VB30 - R-30iB | 8.30199.30.09 (WV8.30P/30 FDC3/30}
HandlingPRO V8.20-R-30i8 |, 820181.25.04 (VB 20P/258 TDC2/25)

2 Workcell Name V8.13-R-30i8 |, 8.1326.15.05 (W8.13PM5 TDDOMS5)
TSC_MB-MILOSIC _|ztok-Solitare V810 - R-30i8 |, 8.10114.25.06 (W8.10P/28 TDC1/25)

3: Robet Creation Method
Create from scratch

4: Robet Scftware Version

5: Robet Application/Tool

6: Group 1 Robot Model

7- Additional Motion Groups

8: Robet Options

9: Summary

There are multiple versions oftheVirtual Robot Controller software that can be used for your
simulation. Selectthe versionyouwish to usefrom thelistabove.

FAN Uc Cancel =Back Next= Finish Help

11
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6. Korak 5: Nastavite orodje Eoat (End Of Arming Tool). Lahko izberete privzeto orodje
(Default Eoat), orodje iz CAD knjiznice (CAD Library) ali pa ga nastavite kasneje (Set Eoat
later).

Ker boste orodje nastavili kasneje, izberete Set Eoat later, potrdite z Next.

£ Warkcell Creation Wizard X
Step 5 - Robot Application/Tool
Wizard Navigator Select the Application/Tool package to be loaded
1: Process Selection ArcTool (H541) Default Enat CAD Library
HandlingPRO HandlingTool (H552)
2: Workcell Name LR HandlingTool (H551)
TSC_MB-MILOSIC _|ztok-Solitare LR Tool (H548) i‘
3: Robet Creation Method MATE SpotTool (H573) [
Create from scratch SpofTool+ (H590)
4: Robot Scftware Version Default
Vva.30
5: Robot Application/Tool Enat history

6: Group 1 Robot Model

7- Additional Motion Groups
8: Robot Options

9: Summary

@ Set Eoat later

@ This listrepresents all ofthe Application/Tools thatarevalid forthe process and controller

version youhave selected

FAN UC Cancel =Back .Eext:a . FEinish
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7. Korak 6: |zberete ustrezni model robotske roke.

Zana$ primer LR Mate 200iD/4S, v primeru sodelujoCega robota pa CR-4iA, potrdite z Next.

ﬁg Workcell Creation Wizard

Wizard Navigator

1: Process Selection
HandlingPRO

2: Workcell Name
TSC_MB-MILGSIC _|ztok-Solitare

3: Robot Creation Method
Create from scratch

4: Robot Scftware Version
Va0

5: Robot Application/Tool
HandlingToaol (H552)

6: Group 1 Robot Model

7- Additional Motion Groups

8: Robot Options

9: Summary

FANUC

Step 6 - Group 1 Robot Model
Select the primary robot model forthis controller

|:| Show the robot model variation names

>

Type Order Num Description

HBa2 CUTTING TOOL
offf Unde... HET3 Dual Drive Axes
&7 Robot  H837 F-100ia
&7 Robot  Ha29 F-200i8
&Unde... HE74 General Positioner
@Unde... HE&85 Independent Axes
gg Robot  HB09 LR Mate 200iC
§° Robot H735 LR Mate 200i0

LR Mate 200i0/45

&7 Robot  H7S2
&7 Robot  H7S8
&7 Robot  H7S9

LR Mate 200iD/45C
LR Mate 200iD/45H
LR Kate 200iD/45H/STUD

gg Robot  H7SO LR Mate 200iD/7C
gs Robot  H756 LR Mate 200iD/7H
gg Robot  H7S7 LR Mate 200iD/TH/STUD

gg Robot  H753 LR Mate 200iD/7L

This list contains all ofthe rebots thatare available for group 1 based on the selections you
@ have made so far. Pleaseselect one.

Cancel =Back Mext=

o

Help
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8. Korak 7: Po potrebi izberete dodatne osi (varilna miza, traénice ...). Ce ni¢ od tega
nimate, ni€ ne oznacite, potrdite z Next.

&7 Workcell Creation Wizard >

Step 7 - Additional Motion Groups

Wizard Navigator Select robots and positioners for additional motion groups, if any
1: Process Selection [[] Showthe robot model variation names
HandlingPRO
2: Workcell Name: Type Order Num  Groups Description i
TSC_MB-MILOSIC_lztok-Soltare o Undefined  Ha77 (Any) 1-Axis Servo Positioner Compact type (Sold type, 1000k
B:C;mrfn:es:::; Method (’ Positioner  HETT 2 1-Axiz Servo Positioner Compact type (Solid type, 1000k
4- Robot Software Version J Positioner  HE&TT 3 1-Axis Servo Positioner Compact type (Solid type, 1000k
Va0 J Positioner  HE&77 4 1-Axis Servo Positioner Compact type (Solid type, 1000k
5: Robot Application/Tool p@ Undefined HET8 (Any) 1-Axis Servo Positioner Compact type (Solid type, 1500k ¥
Handling Tool (H552) < >
B-L(::I':'I::e mm} Type Order Num  Description
7: Additional Motion Groups ) = none)
8: Robot Options 3 =] LA (nonej
9: Summary 4 | =] X (none)
5 = | 12, (nonej
[ = I3 (none)
7 = | (nonej
g = 12 (none)
L4 >

This listcontains all oftherebots thatare available for group 1 based on the selections you
@ have made so far. Pleaseselect one.

FANUC N T T

14
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9. Korak 8: Po potrebi izberete opcijsko programsko opremo (DCS, iRVision ...).

zaenkrat ni¢ od tega ne potrebujete, ni€ ne oznacite, potrdite z Next.

ﬁa Workcell Creation Wizard

Wizard Navigator

1: Process Selection
HandlingPRO

2: Workcell Name
TSC_MB-MILOSIC _|ztok-Solitare

3: Robot Creation Method
Create from scratch

4: Robot Scftware Version
V230

5: Robet Application/Tool
Handling Tool (H552)

6: Group 1 Robet Model
LR Mate 200i0/45 (H754)

7: Additional Motion Groups
{none)

8: Robot Options

9: Summary

FANUC

Step 8 - Robot Options
Choose robot software options

Software Options  Languages  Advanced

@ Sort by Name

O Sort by Order Number I:I

[ Ascii Program Loader (R796)
PC Interface (RE41)

[]4D Graphics (R764)
[JAccu & Stiff Enh Pack (J674)
[JAccuracy Package (R811)
[JAdv. Constant Path (J891)
[CJADV-CP Path Cid (RB0B)

[ ]ADVCP Speed Cid (R805)
[JAlam Cause/Remedy (RE65)
[ Anti-Deflection {J515)

[ Ascii Upload (R507)

[JAuto Backward Exit (R861)
[JAuto Colision Recov (R510)

L

[] show all robot software options

required or not supported by HandlingPRO, are disabled and their selection staus cannat be

@ Available options are determined by the selections youhave made so far. Options that are

changed.

Cancel <Back Mext= Finish
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10. Korak 9: Povzetek, podrobno preverite, ¢e ste vse pravilno nastavili/izbrali (ime RC,

verzija programske opreme krmilnika, robotska roka, orodje ...). Ce morate kaj popraviti,

se s tipko Back vrnite na ustrezni korak in popravite, drugace potrdite s Finish.

gﬂ Workcell Creation Wizard

Wizard Navigator

1: Process Selection
HandlingPRO

2: Workcell Name:
TSC_MB-MILOSIC _|ztok-Solitare

3: Robot Creation Method
Create from seratch

4: Robot Scftware Version
Va8.30

5: Robet Application/Tool
Handling Tool (H552)

6: Group 1 Robot Model
LR Mate 200iD./4S (H754)

7- Additional Motion Groups
(none)

8: Robot Options
See summary page

9: Summary

FANUC

El..

Step 9 - Summary

Review your choices before finishing the wizard
- Virtual Robot Controller: V8.3

- Application Tool: Handling To

i Group 1: LR Mate 200iD/45 (H754)

F‘ubd Options:

' L--FRL Params (R651)

(- Auto-Selected for Basic Simulation:
Ascii Program Loader (RT96)
PC Interface (R641)

Virtual Robot (FVRC)

- Robot Languages:

... Engligh Dictionary (H521)

Set up for simulation

|:| Userobotlibrary defaults found in group definition files

@

Here are all the selections you've made inthewizard.
simulation, then press Finish to apply fhem.

Make sure everything is correct for your

| Cancel || =Back ||

Nexts || Finish || Help

11. PoCakajte, da se vam pojavi RC.

ﬁ HandlingPRO - TSC_MB-MILOSIC_|ztok-Solitare

BEeH - e §hb-m-Fse
E]B::k'F:a ﬁi'iice‘

5--m1} HandingPRO Workcel
- Robet controtiers

=-8

Programs
¥ GP:1- LR Mate 2000045
Files

BR8] variables
-3 Machines
o T4 Fitures
6 Parts
i oostackes
A8l Workers
.. K0 Profies
@& Dimensions
Targets
&% Target Groups
€5 Cabkes
B External Devices
R 0 Edi Views
o[ sensor units

ROBOGUIDE | Faverites
[ Robot Controller1

2

File Edit View Cel Robot Jeach TestRun Project Tools Window Help

P m 2D BEOT A S G RAY (s o0 G P

< No robot emors > @lm GP: 1 - LR Mate 20iD/45

CoVEs for Advanced Manufacturing | #L.CAMP_EU
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DELO Z MISKO

1. Pomoc€ za delo z miSko vklopite/izklopite v View/Mouse Commands (premikanje/obracanje

pogleda, zoom in/out ...).

¥ HandlingPRO - TSC_MB-MILOSIC_lztok-Soltare

File Edt View Cell Robot Teach Test-Run Project

B« [EHei il -wde
E]B::k'F:d ;i“;ce‘

13 HandingPR

- o x
ls  Window Help

A0 RAOT L lal RN 5 08 85 8 =B

H{{ sensor unts

Favorites.

Robot Gontroller| =]

< No robot emors > B 100z GP: 1-LR Mate 2000/45 [ .|

Testirajte:

e PRIBLIZEVANJE/ODDALJEVANJE (zoom in/out) — vrtite kole$&ek na miski,
e OBRACANUJE — kliknite in pridrzite desni gumb na miski ter premikajte migko in

PREMIKANJE pogleda na robota — kliknite koleS¢ek na miski in premikajte
misko.

17
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ROCNO VODENJE ROBOTA S POMOCJO UE

1. Na pravem robotu imamo pri ro€nem vodenju za varnost poskrbljeno s/z:
a. nacinom obratovanja T1 (v RG je na voljo samo T2 in AUTO),
b. dovolilno tipko (deadman switch) in
c. tipko za zaustavitev v sili (E-stop).
Vseh teh varnostnih mehanizmov v RG ne potrebujete, ker delate na raCunalniski simulaciji
in vas robot ne more poSkodovati. Preklop med nacinoma obratovanja T2 in AUTO
izvedete s stikalom na ucni enoti (ON — T2, OFF — AUTO).
2. Robota lahko ro€no vodite enako kot pravega robota, z u¢no enoto, UE (Teach Pendant,
TP). TP Prikazete/Skrijete na ikoni Show/Hide Teach Pendant.

B2 HandlingPRO - TSC_MB-MILOSIC_|lztok-5olitare

File Edit View Cell Robot Teach Test-Run  Project  Tools Wi

HEoeed > ~[fe (e -5-F 8 e »
» 35 |
.Back'Fwd Add E'cﬁ_

= !u HandlingPRO VWorkcell

Show/Hide Teach Pendant

3. Cesevam UE ne naI02| ali Ce imate v drevesni strukturi, zraven Robot Controller rdeci piki,
je potrebno virtualni krmilnik ponovno zagnati.

E¥ HandlingPRO - LR_Mate_200iD_45
File Edit View Cell Robot Teach TestRun Project Tools Window

BEeH -~ EHe Bt -5-BHE-8 -

Virtualni krmilnik lahko ponovno zazenete:
* kliknite meni Robot/Restart controller/Cold Start

File Edit View Cell | Robot | Teach Test-Run  Project Tool  Window  Help
M o o B TeachPendant -y -umaD]
" Remote iPendant
A A ;
Back  Fwd Add Lock Teach Tool Selection
o 'QH andingFRO Workcel MoveTo Retry
Robot Controllers Show Work Envelope
o B 0 Proge Show Joint Jog Tool
& Alarms
{1 Tool Program Timer

Internet Explorer
Web Browser
KCL Window

4]
T
T
1]
______ g Close Hand
T
i)
T
T
1]

2 Restart Controller Cold Start

Turn on Controller Controlled Start
Turn Off Controller Init Start

Robot "GP: 1- LR Mate 200iD/45" Properties

ali

18
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¢ na UE kliknite ikono Cold Start ter z DA potrdite vprasanje: »Do you want to
Cold Start the controller?«.

Ej=| i ofy |olafx]

T2 N D A

HandlingTool
Ve, 302752 70C3/52

Copyright 2018, Rl Righta Beserved
FANUC CORPORATION
2

5
5

[as]
=[]
oo
oo
1=
oo

=

d

4. Postopek ro¢nega vodenja z UE v RG:
a. lzberete koordinatni sistem (COORD).
b. Nastavite hitrost (+% /-%).
c. Aktivirate tipko SHIFT.
d. S tipkami za ro¢no vodenje, premikate posamezne osi ali TCP (translacije in rota-
cije), odvisno od izbranega KS.

[E® HandlingPRO - TSC_MEB-MILOSIC_|ztok-Solitare - [m] X

File Edit View Cell Robot Jeach Test-Run Broject Tools Window Help

Bl ~Ee [[lab-m-8Hs e » - 0020007 h 0 ki R34
B::k'F:dEi EC@

-1 HandiingPRO Workcell

ISR B REIE
? Rénm Controllers. 2 ﬂ

] Programs
& P 1 - LR Mate 2000145
L) Fies ;
Jobs q 4 B
Variables HandlingTool
gMucmne& N - V8.30P/30 7DC3/30
Fxt - )
i} Psnusm
1 ovstacies |
v 2l Copyright 2017, All Rights Reserved
i Pieneboe, FANUC CORPORATION
8% Target Groups 4 ;-‘ FANUC America Corporation
S5 cables 4 R Licensed Software: Your use constitutes
R o esviews [ your acceptance. This product protected

H({ sensor units el by several U.S. patents.

G b 60 B

[ TYPE ] | LICENSE | PA]'ENTS| |@. HELP |

() (] o ) () o) o [ )
A g = A S

ROBOGUIDE | Favorites
 Robot Controller] 2

|[<Momboteros>  @100% |  GP:1-LR Male 200D/4S i
Robota s pomocjo UE ro¢no vodite v KS:

e JOINT (vsako os robota posebej, J1, J2, J3, J4, J5 in J6).
e WORLD:
o TCP premikajte linearno.
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o orodje obracajte okrog TCP.

e TOOL:
o TCP premikajte linearno.
o orodje obracajte okrog TCP.

5. Robota lahko direktno postavite v poljubne koordinate.
a. Zdesno tipko na miski kliknemo na spodnji del UE (na sivo podrocje od tipkovnice
UE), odpre se vam meni iz katerega izberete Current Position ali
b. Na UE kliknete tipko POSN

5

=
=
|

NEXT

prev| Bl menu| st | eom | (Data| FeTN

2]

BEMEE 4
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EEERER
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e |z prikazanega okna Current Position, ... izberete ali zelite polarne (Joint) ali karte-
zi¢ne (X, Y, Z ali USER) koordinate.

[E% HendlingPRO - TSC_MB-MILOSIC_lztok-Solitare - o x

File Edit View Cell Robot Teach Test-Run Project Tools Window Help

Boed o o [Ee [fes-#-Fale » -1 0 200 R2RF0TA 6 bl QQQI44 08 05 - m B
i R0 § e NEREE %60
-1} HandingPRO Workeell
B8 Robot controters
-8

T2 HEO0h ﬂ

Programs
GP: 1 - LR Mate 200iDi45
0] Fiies
Jobs. =
e & HandlingTool
‘g Machines = . Vv8.30P/30 7DC3/30
Fixtures i
) Parts
i obstackes
% i 7 | N Copyright 2017, All Rights Reserved
4" Dmensions &y p FANUC CORPORATION
::;:’Gmm / FANUC America Corporation
S5 Cavles ; [ § Licensed Software: Your use constitutes
%z‘i::\‘,zf“ / your acceptance. This product protected
H( sensor unts - by several U.S. patents.

[ TYPE] | LICENSE | PATENTS | |‘§. HELP |

Current Posttion, GP: 1 - LR Mate 20000/45 x|
Growp |sp 1- LR Mate 200iD/45 v‘

Joint
Qo [ szlaen 2| momlaeg s _mtlaen

Ouser  s#[_1am57laey us|_s22rrlacg o[ _zp0s0]acy

MoveTo | [ Config:NUT,0,0,0

| Retative |

ROBOGUIDE  Favorites

[ Robot Controller g2 < No robot emrors > 100z GP: 1- LR Mate 200D/45 [ .:
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e Izberite polarne (Joint) koordinate, vpisete J1 =0°,J2=0°,J3=0°J4=0° J5
=-90°, J6 = 0° in kliknete MoveTo. Robot se postavi v Zeljene koordinate.

E% HandlingPRO - TSC_MB-MILOSIC_lztok-Sclitare - [m] X

File Edit View Cell Robot Teach Test-Run Project Tools Window Help

‘BEped o E? [fes-m-Bale » 11 200BFOTals
LR

B o " o aaa | F €@

=513 HandingPRO Workeel

[ Robot Controliers.

o8

L g Programs

418 GP:1-LR Mate 200iD4S
[ Fies ’ 5
T one - HandlingTool

& M@.;‘@ Variables E V8.30P/30 7DC3/30
T Fictures

iy Parts /
4} Obstacles f ) : ;

B4, Workers { Copyright 2017, All Rights Reserved
.G Profies g | FANUC CORPORATION

&' Dimensions.

@) Targets FANUC America Corporation
gL raserroups A " Licensed Software: Your use constitutes

s‘ﬁ E::;?amwmes ! 4 £ your acceptance. This product protected
4 eneatviews / by several U.S. patents.

H(( sensor unts

[TveE] | ucense | eatewnts | I

Joint
St [ oomlaen sz _oomlaes ss[_am0laes

Ouser  va[_oomueg s|_suo00]ceq us[_000]aeg

| Config: NUT,0,0,0

ROBOGUDE | Favorites.
Robot Controller1 g

< No robot emors > 51007 GP: 1- LR Mate 200745 [-

21
CoVEs for Advanced Manufacturing | #L.CAMP_EU




ROCNO VODENJE ZNACILNO ZA RG

1. Posamezne osi lahko vodite tudi, da si prikazete orodje za premikanje posameznih osi,
ikona Show/Hide Joint Jog Tool.

B2 HandlingPRO - TSC_MB-MILOSIC_|ztok-5olitare

File Edit View Cell Robot Teach Test-Run  Prgiect  Toels  Window  Hel|

EHE et | o |- kﬁﬁd{ """ ® » -1l N
- ad {&" E=
. Back Fwd Add F cﬂ

Show/Hide Joint Jog Tool

EI ----- EF Robot Controllers

B
" Programs

gﬂ GP: 1 - LR Mate 200i0/45

e Pojavijo se vam zelene ro¢ke na posameznih oseh, Ki jih lahko z misko premlkate

[E® HandlingPRO - TSC_MB-MILOSIC_lztok-Solitare - X

Eile Edit View Cell Robot Jeach Test-Run Project Tools Window Help

Boed o «EeFlat-2-Flae » -1 20f0R80Fh 6 bk QA 4 & 68,0 g - m| B

E]B;k'F:dﬁ ECa ; 2 EERERESEER
Smis HandingPRO Workcel
{3 Rovot controters T2 ﬁ
- ;
] Programs. P
& GP: 1 -LR Mate 2000145
L) Fies 7 i
Jobs i HandlingTool
= etk & Vv8.30P/30 7DC3/30
B wachines ,
i Fixtures
i Parts
# obstactes ) ;
B8 Worksrs 7 2 Copyright 2017, All Rights Reserved
9 ;’“”’“ D a5 ! FANUC CORPORATION
imensions
rwm W FANUC America Corporation
%?:“m““ | /vl Licensed Software: Your use constitutes

B External Devices i - £ your acceptance. This product protected
8 wztviens L (( by several U.S. patents.

H(( sensor units

[TYPE] | LlCENSEl PATENTS| |@ HELP |

M@g@@@ﬁ@

ROBOGUIDE Faverites
| Robot Controlierl a2

e Z zelenimi roCkami premikajte vseh Sest osi (J1, J2, J3, J4, J5in J6).

2. TCP robota lahko premikate linearno (kartezi¢no), kliknete na TCP (zelena pika) in na njem
se nam pojavi KS. MiSko postavite na zeleno koordinatno os (X, Y ali Z), pojavi se vam

ikona Q, kliknete in pridrzite L tipko na miski ter povleCete v ustrezno smer.
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B gPRO - TSC_MB-MILOSIC_lztok-Sel

File Edit View Cell Robot Jeach Test-Run
Bl Eri(fled-@-Bals >
-« _ % &g
B gack ™ Fwa :j:i ECa
=-mi} HandingPRO Workeel
B8 Rovot controters
-5
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&% GP:1-LR Mate 20005
[} Fies
[E sobs
BB \Variables
B Wachines
Tt Fidtures
i Parts
i oostackes
Workers
T Profies
& Dimensions,
(@ Targets
&% Target Groups.

£5 cabes

B External Devices
R <0 vt views
Bl( sensor unts

ROBOGUIDE  Favorites

$ | Cartesian (WORLD) w| X i z w P R |+| Config:NUT,0,0,0

Project Tgols  Window  Help

W 2B REDT L S

fe || QQ Q4 @ 58,85 -|m|f

UTILITIES Hints

HandlingTool

Vv8.30P/30 7DC3/30

Copyright 2017, All Rights Reserved
FANUC CORPORATION
FANUC America Corporation
Licensed Software: Your use constitutes
your acceptance. This product protected
by several U.S. patents.

|2 nee |

(Tve]l | ucense | patents |

) b ) o) o) e (] (]
= E

3. Orodje lahko rotirate okrog TCP, kliknete na TCP (zelena pika) in na njem se vam pojavi

KS. Imate dve moznosti:

o Misko postavite na zeleno koordinatno os (X, Y ali Z), pojavi se vam ikona ‘:], klik-
nete in pridrzite SHIFT ter L tipko na miski in miSko povlecete v ustrezno smer.

o Misko postavite na konec ustrezne koordinatne osi, pojavi se ikona , kliknete in pri-
drzite L tipko na miski ter povleCemo v ustrezno smer.

Roéno vodite robota:

e linearno (kartezi¢no) premikajte TCP po vseh treh oseh (X, Y in Z).
e rotirajte vrh robota (orodje) okrog TCP okrog vseh treh oseh, X (W), Y (P) in Z(R).
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NAMESTITEV ORODJA

1. Robota postavite v izhodiS¢ni polozaj z obrnjenim koncem robota navzdol (J1 = 0°, J2 = 0°,
J3=0°J4
=0° J5=-90° J6 = 0°).

2. V drevesni strukturi (1), kliknete na + GP: 1 — LR Mate 200iD/4S (2), kliknete na + Tooling
(3) in potem dvokliknete na UT: 1 (Eot1) (4), da sem vam pokaze okno z nastavitvami
orodja (5).

Bile  Edit Miew Cel  Bobot Tech Temt-Run  Project  Took  Window Help
Bried o[t [Fas-2-B 0 » -0 10 200 AFOT A Ll QG0 +dow e o= @

COEEE GO

HandlingTool
3 V8.30P/30 7DC3/30
r Eoe)
¥ uT 4 (Eoak)
¥ ouns reesy

¥ T e o .
* T Eoatn) 2 Eoe Copyright 2017, All Rights Reserved

P ! FANUC CORPORATION

¥ 2 Eviie IRVt cou o @ FANUC America Corporation

icensed Software: Your use constitutes
ur acceptance. This product protected
several U.S. patents.

[
¥ ur 30 (seaouRy

e V zavihku General v polje Name vpiSete ime orodja, npr. Prijemalo.

e V poliu CAD File kliknete na ikono in poisCete CAD datoteko z imenom
EL_GRIP_O.igs. Izbiro potrdite z Apply.

Namig:

o datoteko poiscite v prilogi naloge,
o datoteko shranite v mapo s svojo RC,
o mapa z vaso RC se praviloma nahaja v mapi Dokumenti/My Workcells ...
e Ker ima prijemalo drugace postavljen KS kot je KSO, je prijemalo obrnjeno navznoter
in ga morate obrniti ven. Ce primerjate oba KS, vidite, da morate prijemalo obrniti preko
osi Y za 180°.

Trace UTOOL MoveTo Parts  Simulation
Appearance

Mame |Pr||emalu |

CAD File |D:AMy Workcells\Edu_ce\EL_GRIP_C, a‘ =i

[ visible  [[] Keep Visible ¥
el e8]y
v s
Transparent Opague 31
Location Physical Characteristics. £
000|mm  Mass ka R-

0.000|mm  geale

0.000|mm  ScaleX
0.000|dea  ScaleY | 1.00000 r
000/deg  scalez 1.00000 L

@ oW os M=%

o
0.000| deg .
Show collisians :
[] Lock All Lacation Values ]
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e V polju Location, vrednost P (rotacija okrog Y), vpisite 180 in potrdite z Apply.
Po potrebi lahko v polju Scale, Scale X, Scale Y in Scale Z, orodje povecate ali zmanj-
Sate, da ustreza velikosti robota.

¢ V polju Mass nastavite Se maso prijemala. |z tehni¢nih podatkov razberete (poiscite na
spletu SHUNK 40 N-N-B), da ima prijemalo maso 0,32 kg. K tej masi $e morate dodati
maso prstov. Tako lahko za prijemala upostevate skupno maso 1 0,5 kg. Vse vrednosti
Se zaklenete pred spreminjanjem z obkljukanjem polja Lock All Location Values. Potr-
dite z Apply.

i |
# UT:1 (Prijemala), GP: 1 - LR Mate 200iD/45, Robo... [sidm|

Feature Frog Settings Feature Pos Dfts App/Ret
Feature Pos Offseis Colision Avoidance Calibration
General | Trace UTOOL MoveTo Parts  Simulation

Appearance

Name  [priemalo |

CAD File | DMy Workcels\Edu_celEL_GRP_C|| &3 :ﬂ

visible  [] Keep Visible i O
[] wire Frame
L
Transparent Qpaque
Loc Physical Characteristics
% 0.000 mm | Mass kg
¥ 0.000 mm s
Zz 0.000 mm | ScaleX 1.00000
w 0.000 deg  ScaleY 1.00000
+ G000 i e ot 1.00000
R 0.000 deg
Lock All Location Values
a 0K Cancel App Help

3. Nastaviti $e morate TCP, da ustreza prijemalu. V nastavitvah prijemala odprete zavihek
UTOOL. Obkljukate Edit UTOOL. Ker boste s prijemalom prijemali majhne predmete, lahko
TCP nastavite v sredini prijemala. Za vecja prijemala in obdelovance, je TCP boljSe nasta-
viti v en vogal prijemala. Tako lazZje poravnate predmet, prvo poravnate vogal s TCP in
potem poravnate Se ostale strani. Za na$ primer prestavite TCP v smeri + Z osi za 115
mm. To vrednost vpiSete v polje Z in potrdite z Apply. ;

% UT:1 (Prijemalo), GP: 1 - LR Mate 200iD/45, Robo... s
Feature Prog Settings Feature Pos Diits AppiRet
Feature Pos Offsets Colision Avoidance Calibration

General Trace UTOOL  MoveTo Parts  Simulation
uTooL
X 0.000 mm [] Edit UTOOL y
Y: 0.000 mm
7 115.000 mm
1Y
w 0.000|deg
P 0.000/deg
=]
R 0.000|deg
A
OK Cancel Apply Help | L

e Z rotacijami orodja preizkusite pravilno nastavitev TCP.
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4. Da boste lahko simulirali delovanje oz. zapiranje in odpiranje prijemala, v nastavi-

tvah prijemala odprete zavihek Simulation. V polju Gripper Settings, Function, izberete Ma-
terial Handling — Clamp in v polju Actuated CAD izberete CAD datoteko zaprtega prijemala
EL_GRIP_C.igs. Izbiro potrdite z Apply.
Namig:

e datoteko poiScite v prilogi naloge,

o datoteko shranite v mapo s svojo RC,

e mapa z vaso RC se praviloma nahaja v mapi Dokumenti/My
Workcells ... Simulacijo prijemala reverite s tipkama Open/Close.

%t UT1 (Prijemalo), GP: 1 - LR Mate 200iD)/45, Robo... [s&3m]

Featurs Prog Settings Feature Pos Dfts App/Ret
Feature Pos Offsets Coliision Avoidance Calibration
General Trace UTOOL MoveTo Parts  Simulation
Parts T

e Attach Delay 0.00 sec ;

Detach Delay 0.00 sec
Presence /0 i
[ RobotControllert
RIf 0/ 1= |ON

GI[ 0 1= 0

Gripper Settings
Function | & Material Handling - Clamp <]

Actuated | OSIC_lztok-Soltare\EL_GRIP_C.IGS| | 23
CAD
oper | [T ]

a | oK Cancel Appl Help

!
Okno z nastavitvami prijemala zaprete z OK. Prijemalo preverite tudi s klikom na ikono

Open/Close Hand .

PRIKAZ ZASLONA UTILITIES HINTS Z VERZIJO PROGRAMSKE OPREME NA UE
Na UE kliknite MENU/1 UTILITIES/1 Hints. PrikaZe se okno HandlingTool, V8.30 ...

56_l-Sfer- ot Co FEREEREER
St | FILE-077 Auto backup start (FRA:\)
= ) & : ™ &
(i + MENU) Top Menu OPERATOR ITIES Hints
HandlingTool
2 TEST CYCLE > iRCalibration V8.30P/52 7DC3/52

3 MANUAL FCTNS |3 prog Adjust
4 ALARM P|4 Program Shift n @
51/0 P[5 Mirror Image Shif ) Copyright 2019, All Rights Reserved
o 6 SETUP b6 Tool Offset YT FANUC CORPORATION
g 7 FILE »|7 Frame Offset FANUC America Corporation
8 Angle entry shift @ | Licensed Software: Your use constitutes
N your acceptance. This product protected
Vision Runtime by several U.S. patents.
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PRIMER PRIKAZA RC ZA ODDAJO

BF HandlingPRO - LR_Mate_200iD_45 - o x
Ele BBt View Cel Bobat Tech Tetfun Projea Teos Window Help
BEed e 7 [@lab-5-BR-8 6- > -1 1 2 0FRFOTa &L Big QAN 454 88,0 g - |m

@|=[p[ o] T]rfa]x]
T2 EEEL ﬁ |

V8.30P/52 7DC3/52

Copyright 2019, All Rights Reserved
FANUC CORPORATION
FANUC America Corporation
Licensed Software: Your use constitutes
your acceptance. This product protected
by several U.S. patents.

RoBoGUDE Favarees
B Robot Controller! 2 < No mbat o > 00 ot i |

VARNOSTNO KOPIRANJE DATOTEK OZ. SHRANJEVANJE SVOJEGA DELA

Varnostno kopijo robotske celice naredite v programu RoboGuide, izberite ukaz File/Package
Cell/Compressed Cell ...

E¥ HandlingPRO - Edu_cell
File | Edit View Cell Robot Teach Test-Run Project  Tools Window Help
New Cell

[|E*  OpenCell
Restore Cell 5ave Point

O 2 EOT A&k

E Save Cell "Edu_cell”
Save Cell "Edu_cell" As
Backup Cell "Edu_cell”

Cell "Edu_cell"
| Compressed Cell "Edu_cell”
Other Cell Save Point

Package Cell v
\ |

Explore Folder >

View File

Recent Files 3

PokaZe se okno Iskanje mape, v katerem izberete mapo, kamor Zelite shraniti varnostno kopijo
RC.
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Iskanje mape >

Select the folder for the package:

~ [ Ta raéunalnik -
) 3D-predmeti
|if| Dokumenti
J& Glasha
[ Mamizje
* Prenosi
= Slike
m Videoposnetki
. Lokalni disk (Z:) W

Ustvari novo mapo Preklici

Varnostno kopijo shranite v mapo z vsebino vase RC. V oknu Iskanje mape poiscite vaso
mapo. Mapa se praviloma nahaja v D:/My Workcells/Ime_vase_robotske_celice. V vasi
mapi izdelajte novo mapo z imenom Backup (kliknite na gumb Ustvari novo mapo in vpisite
ime Backup ter potrdite z ENTER). Za izdelavo varnostne kopije kliknite na gumb V redu.

Iskanje mape X

Select the folder for the package:

v Education_cell_TSC_MB_backup la]
AVls
Backup
DutyData
Exports
layout
object
PowerData

3 >

[Ustvari novo mapo I I V redu l Prekiici

Varnostna kopija RC se shrani kot stisnjena datoteka, vrste *.rgx. Z raziskovalcem pojdite v
mapo D:/My Workcells/Ime_vase_robotske_celice/Backup in smiselno preimenujte varnostno
kopijo tako, da na koncu imena dodate datum (npr. Ime_vase_robotske celice-
2021_11_21.rgx). S tem boste imeli za vsak termin svojo varnostno kopijo.

Varnostne kopije si shranite na svoj racunalnik ali v svoj oblak OneDrive, ki ga imate v Microsoft
Office okolju. Do njega lahko dostopate tudi z MST.
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Q Datoteke

@ Pagledi

- o T
RlEpet (L) Nedavno
ol " :
ol m Microsoft Teams
Team:
% Prenosi

Prostor za shranjevanje v oblaku

& OneDrive
Koledar

& Google Drive
&

Prenos datotek iz oddaljenega na svoj racunalnik in iz svojega na oddaljeni racunalnik lahko

opravite z Windows funkcijo Kopiraj in Prilepi.

PRENOS DATOTEK IZ ODDALJENEGA RAVCUNALNIKA NA SVOJ RACUNALNIK
OBRATNO Z WINDOWS FUNKCIJO (PRIPOROCENO)

Datoteke kopirate tako, da v oddaljenem in v svojem ra¢unalniku odprete raziskovalca in z
Windows funkcijo Kopiraj in Prilepi, obojestransko kopirate datoteke.

DODATNA VIDEO NAVODILA

1. WILLEA, Adam: FANUC Roboguide Tutorial, dostopno na:
https://www.youtube.com/watch?v=neAFHplIKu-Y, uporabljeno: januar 2021.
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VAJA 2: KONTURA ZANKE

1. Skrijte elemente, ovira, plos¢a.

2. Vstavite 2D konturo (Fixtures).

H 2D Kontura

General Caibration Parts  Simulation
Appearance

Name  20_Kontura

CADFile MLOSK. e Sotarshartra.0S. €3
o[G0 color [c20] &
@ visible v

DywireFrame o nparent Opaque

Scale
375000 mm | ScaleX  1.00000

0000 mm | scaley  1.00000
795000 mm | geglez  1.00000
90.000 deg

() showrobat colisions

0000 deg
(8 Lock All Location Values
90.000 deg
() tgnoremouss contl

DI Pamtr PG LNV SO [ ¥ UT:10 (Pointer_w_F), GP: 1 - LR Mate 200iD/45, R... [ 22 |
Festure Prog Seffings  FesursPos Dfls  AppMiel z ——
Feature Pos Offtsets  Colmion Avosance  Caltration LA [/ Feature Prog Settings Feature Pos Dftts App/Ret
Genersi Trace  UTODL MeveTo Pwin  Suisibn |
Appasrance b 2V i Feature Pos Offsets Collizion Awveidance Calibration
L General Trace UTOOL  MoveTo Parts  Simulation
GAD File CiobaGudey WoskcemuLoSC 53| §R
B Visibie ] Keep Visible color [ci0) @ uTooL
(0 vire Frame =
L X 0.000 mm (] Edit UTOOL
Transparet Cpaque | 4
Phiysical Characteristics £ = Y 0.000 mm
o0me  Mass 010 kg z Use

Z 90.000 mm
w 0.000 deg
P 0.000 deg
St i R 0.000 deg
Cance Heig
8 oK Cancel Apply Help
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4. lzdelajte aplikacijo, v kateri bo orodje sledilo zunanji konturi, pri tem se mora
zastavica orodja vedno nahajati na notranji strani konture. Aplikacijo razdelite na glavni
program in podprogram.

a. V podprogramu KONTURA imate samo tocke, ki se nahajajo na konturi. Tocke
poimenujete T1, T2 ...
b. Vse ostalo je v glavhem programu KONTURA_G.

5. Kopirajte glavni program v KONTURA_G_NESK in ga spremenite tako, da bo orodje

ponavljalo konturo neskoncéno krat.

12: !'Zacetek ponavljanja
13: LBL[1l:ZANKA]

14:

15: 'Kontura

16: CALL KONTURA

17:

18: !'Konec ponavljanja

19: JMP LBLI[1]
6. Kopirajte glavni program v KONTURA_G _POGOJ_DI in ga spremenite tako, da bo
orodje ponavljalo konturo dokler je vklopljeno stikalo, ki je priklju¢eno na digitalni vhod

102.
12: 'Zacetek ponavljanja 5 x
13: LBL[1]
14:
15: 'Kontura
16: CALL KONTURA
17:
18: 'Konec ponavljanja

19: IF DI[102]=0ON,JMP LBL[1]

7. Kopirajte glavni program v KONTURA_G_IF_5 Xin ga spremenite tako, da bo orodje
5 x ponovilo konturo. Ponavljanje naredite z IF stavkom.

12: 'Postavitev steveca in
13: !'zacetek ponavljanja 5 x
14: RI[l:Stevec]=1

15: LBLI[1]

16:

: 'Kontura

18: CALL KONTURA

19:

20: 'Konec ponavljanja

21l: RI[l:Stevec]=R[1l:Stevec]l+l
22: IF R[1l:Stevec]<=5,JMP LBL[1]

8. Kopirajte glavni program v KONTURA_G _FOR 5 X in ga spremenite tako, da bo
orodje 5 x ponovilo konturo. Ponavljanje naredite s FOR stavkom.

12: 1Zacetek ponavljanja 5 x
13: FOR R[l:Stevec]=1l TO 5
14:

15: 'Kontura

16: CALL KONTURA

17:

18: 'Konec ponavljanja

19: ENDFOR
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VAJA 2A: PRIPRAVA ROBOTSKE CELICE ZA
PROGRAMIRANJE V SIMULACIJSKEM PROGRAMU
ROBOGUIDE

V tej vaji boste v simulacijskem programu RoboGuide:
e pripravili robotsko celico za programiranje:
o postavili podstavek robota,
o vstavili plos€o Solitaire,
o postavili oviro,
o nastavili valje za simulacijo premikanja na plos¢i Solitaire in v prijemalu.

Po koncani vaji oddajte datoteke:
e zaslonsko sliko (pdf, doc ... ustrezno orientirano) svoje robotske celice iz katere se vidi:
o ime robotske celice,
o vse elemente RC (robot, prijemalo, podstavek, ploS¢a, ovira, valje ...) na plos¢i
se morata videti obe polovici—L in D od ovire) in postavljene na sredino zaslona
RG v polni velikosti — ¢ez celi zaslon ter
o Vklju€eno uéno enoto postavljeno na desno stran zaslona, na kateri se mora
videti zaslon UTILITIES Hints — MENU/1 UTILITIES/1 Hints z verzijo program-
ske opreme V8.30) in
e varnostno kopijo robotske celice, vrste*.rgx, narejene v RoboGuide-u.

Vse oddane datoteke morajo imeti smiselno enaka imena kot je ime robotske celice, le varnostna
kopija Se mora na koncu imena imeti datum nastanka v obliki -YYYY_MM_DD.
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POSTAVITEV ELEMENTOV V RC

Predpogoj za prietek te vaje je, da imate izdelano osnovno RC, z ustreznim robotom in
prijemalom ter ustrezno nastavljeno prijemalo (TCP) — glej spodnjo sliko.

B gPRO - TSC_MEB-MILOSIC_lztok-Sol - o x

File Edit View Cell Robot Teach Test-Run Project Tools Window Help
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ROBOGUIDE  Favorites.
{2 Robot Controller1

{® SYST-040 Operation mode AUTO Selected & 1002 Robot Controller f- ..

DODAJANJE PODSTAVKA:

1. Na drevesni strukturi z desnim klikom na GP: 1: - LR Mate 200iD/4S -> Add Dres-
sout/Base/Box, postavite podstavek.

2. V polju Name vpiSite ime Podstavek.

3. V polju Scale nastavite velikost podstavka, XYZ: 1200 mm, 700 mm, 795 mm ter potr-
dite z Apply in OK. Podstavka ne vidite, ker je robot natleh.

4. Robota dvighemo za viSino podstavka, dvoklik na robota in mu v polju Location nastavite
viSino Z 795 mm, ter zaklenite lokacijo, Lock All Location Values, potrdite z Apply in
OK.

5. Robota na podstavku postavite za 150 mm nazaj, dvoklik na podstavek, v polju Location
vpiSite vrednost X 150 mm in zaklenite lokacijo podstavka, Lock All Location Values ter
potrdite z Apply.

6. Izberite sivo barvo, potrdite z Apply in OK.

¥ HandlingPRO - TSC_MB-MILOSIC_lztok-Solitare - o x
Eile Edit View Cell Robot Jeach Test-Run Project Tools Window Help
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2% Tooling
-8

Lot T2 (Eoat2)
Lot UT3 (Eoat3)
Lot UT4 (Eoate)
ot TS (Ecats)
i f UT 6 (Eoate)
ot UTT (Eoat)
ot UT B (Ecate)
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L% T30 (sGROUFLY)
14 UserFrames.

@ Space Check

9 Dressouts
.58 Cables
i...f® Base : Podstavek
Targets.

L] Fies

Jobs,

¥ variables

4B Wachines

4 Fistures

& Pants

ROBOGUIDE  Favorites

{8 Robot Controllerl 2 < No robot emrors > & 100z Podstavek [ .:
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DODAJANJE PLOSCE NA PODSTAVEK:

1. Dodali boste Ze narisano plos¢o iz CAD datoteke. Na drevesni strukturi, desni klik na
Fixture/Add Fixture/Single CAD File, izberite datoteko z imenom SolitairTrayT4_1.csb.
Namig:

o datoteko poiscite v prilogi naloge,

e datoteko shranite v mapo s svojo RC,

e mapa z vaso RC se praviloma nahaja v mapi Dokumenti/My Workcells ...
V polju Name vpiSite ime: Plosca.
V polju Location nastavite lokacijo plos¢e na podstavku, XYZ: 357 mm, 120 mm, 795
mm, zaklenite lokacijo plos€e, Lock All Location Values, potrdite z Apply in OK.

w N

E% HandlingPRO - TSC_MB-MILOSIC_Iztok-Solitare
File Edit View Cell Robot Teach Test-Run Project Tools Window Help

‘AR e~ [E? Bhba-F-Hae ) - 20l REOFTLG |k QAN 45 8L P m G

- o ik |
B poc "t aaa | F € @
5513 HandingPRO Workcel
{3 Robot controliers:

DODAJANJE OVIRE:

Na drevesni strukturi z desnim klikom na Obstacle/Add Obstacle/Box dodaijte oviro.

V polju name vpisite ime: Ovira in nastavite oranzno/rjavo barvo.

V polju Scale nastavite velikost XYZ: 200 mm, 25 mm, 150 mm.

V polju Location postavite oviro na podstavek, XYZ: 410 mm, 0 mm, 957 (795 + 12 +
150) mm, zaklenite lokacijo ovire, Lock All Location Values, potrdite z Apply in OK.

PN~
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DODAJANJE IZDELKA:

1. Na drevesni strukturi z desnim klikom na Parts/Add Parts/Cylinder dodajte izdelek oblike
valj.

2. Nastavite ime: Valj, masa: 0,1 kg, velikost premer: 25 mm, viSina 40 mm, bela barva,
potrdite z Apply in OK.

3. Pogled RC oddaljimo, da preverimo, ¢e imamo postavljen valj. Valj pustite na oddalje-

nem mestu in pribliZajte pogled.

[ HandlingPRO - TSC_MB-MILOSIC_Iztok-Solitare

File Edit View Cell Robot Teach TestRun Project Tools Window Help
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7 Programs
S8 GP:1-LR Wate 200045
% Tooling
18 UserFrames
) Space Check
=49 Dressouts
£5 cabes
P Base : Podstavek
Targets
Fies
Jobs
b Variables
B Machines
i Fidures
£ Plosca
i Parts
# oostackes
48 Ovira
A workers
TR Profles
& Dimensions
Targets
&% Target Groups
S5 Cabes
B External Devices
R 40 Edit Views.
B0 sensor unis

ROBOGUIDE Favorites
P Robot Controller1 g2

@ SYST-040 Operation mode AUTO Selected 3 1007 GP: 1-LR Mate 200iD/45 ff- .:

Z gumbom Show/Hide Work Envelope lahko pogledate delovni prostor oz. doseg, e prijemalo
doseze na$ prostor:

e Invisible — skrijete delovni prostor,

o UTool Zero — pokazete delovni prostor s privzetim orodjem (na prirobnici robota),

e Current UTool — pokazete delovni prostor z nastavljenim aktivnim orodjem.
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Test-Run  Project  Tocls  Window |
N AL

;fﬂ Current UTool

R o - TS M MLESE kSl = g - T MLOSC o ~ o x

Ce delovni prostor ustreza, skrijte delovni prostor, Invisible.

NASTAVITEV VALJA ZA PICK & PLACE APLIKACIJO (SIMULACIJA)

V RG predmetov dejansko ne premikamo, ampak premikanje predmetov simuliramo; to pomeni,
da jih na dolo€enem mestu pravi ¢as prikazemo/skrijemo.

Zato morate na plos¢i nastaviti dva valja, enega za pobiranje, drugega za odlaganje in jima
nastaviti prave parametre, kdaj se prikazeta/skrijeta in kako dolga sta prikazana/skrita. Tudi v
prijemalu je potrebno nastaviti, kdaj se v prijemalu prikaze/skrije.

NASTAVITVE VALJA, KI SE POBIRA
1. Dvokliknite na plos€o, zavihek Parts, s kljukico potrdite Valj, potrdite z Apply in valj
vidite na plo&¢i.

E7 HandlingPRO - TSC_MB-MILOSIC_lztok-Solitare - o X

File Edit View Cell Robot Teach Test-Run Project Tools Window Help
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¢ Fixtures
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i Parts
® va
-

0.000/deg

émc«lrﬂlul [< No robot emors > e | Plosca i- .

2. Valj postavite na Zeljeno mesto z Zeljeno orientacijo. V polju Part Offset, obkljukajte
Edit Part Offset in vpiSite vrednosti XYZWPR: 0, 0, 20, 90, 0, 0, potrdite zApply.

3. Ker Zzelite, da je Valj, ki ga pobirate, v ¢asu ucenja in izvajanja programa viden, obklju-
kajte:

s O
y
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a. Visible at Teach Time,
b. Visible at Run Time
in potrdite z Apply.

E? HandlingPRO - 4 C-1_MILOSIC_Iztok-Solitaire - o X

File Edit View Cell Robot Teach Test-Run Project Tools Window Help
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~ 7 Genersl Calbration Parts  Simulation
Parts
@ vai

# T3 (eoats)
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we ¥ UT:S (EonitS)
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[ EditPartOfset
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58] Variables
3B Nachines

F+ Fidtures

Baiua
ROBOGUIDE  Favortes

EF Robot Controller1 7

4. V zavihku Simulation:
a. obkljukajte Allow Parts to be picked — omogocite, da lahko valj poberete in vpi-
Site Create Delay 10,00 s — Cas, kolikor prej se pojavi valj, pred ukazom za
pobiranjem.

b. odkljukajte Allow Parts to be placed — onemogodite, ker tega valja ne boste od-
lagali.

(@ SYST-M0 Operation mode AUTO Selected  E3100% Plosca [3: .|

- ==
General Calbration Parts

Parts Part Simulation
Name. [ Allow partto be picked

@ vajj Greate Delay | 9999.00sec

[ Allow part to be placed

Destroy Delay | 9999.00|sec.

Presence 0

o [ -
et o= o
Part Random Offset

pos 0.000|/mm
e 0.000|/mm
Za 0.000|/mm
W 0.000|deg
P 0.000|deg
Re- 0.000|deg

[ Robot Gentrollert
& GP:1- LR Mate 200D/

PRI 11

Potrdite z Apply in OK.
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&% HandlingPRO - TSC_MB-MILOSIC_lztok-Selitare - o x
File Edit View Cell Robot Teach Test-Run Project Tools Window Help
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id HandingPRO Workeel
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2 Programs
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5% Tooling
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B Machines
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g Parts
i ovstaces
&R Workers
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& Target Groups
S5 cabies

.4 External Devices

R pEotviews
H({ sensor unis

ROBOGUDE  Favortes
P Robot Controller1 73

{® SYST-040 Operation mode AUTO Selected &5 100% Plosca

NASTAVITVE VALJA, Kl SE ODLAGA

1. Dvokliknite na plosco, zavihek Parts, v polju The number of Parts, kliknite Add.

2. Pokaze se okno Place Parts. V njem nastavite, da zelite Se en valj v smeri Y (v polju
Parts Count nastavite vrednost Y na 2). V polju Location nastavite oddaljenost od izvir-
nega valja (v polju Y nastawte vrednost na — 240 mm).
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ROBOGUIDE Favorites
[l Robot Controller "

Potrdite z OK.

< No robat errors > 100%
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&% HandlingPRO - TSC_MB-MILOSIC_lztok-Selitare

File Edit View Cell Robot JTeach Test-Run Project Tools Window Help
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ROBOGUIDE  Favortes.
[P Robot Controllert B

3. Valj[2] postavite na Zeljeno mesto z Zeljeno orientacijo. V oknu Plosca, zavihek Parts,
kliknite na Valj[2] in v polju Part Offset, obkljukajte Edit Part Offset ter vpiSite ustrezne
vrednosti za XYZWPR. Za na$ primer, Valj[2], Ze stoji na ustreznem mestu.

4. Ker Zelite, da Valj, ki ga odlagate, v €asu ucenja in izvajanja programa, ni viden, ampak
Sele po odlaganju, odkljukaijte:

a. Visible at Teach Time,
b. Visible at Run Time in potrdite z Apply.
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£ Robot Controller 72 (@ SYST-040 Operation mode AUTO Sclected & 1002 B

5. V zavihku Simulation, v polju Parts, kliknite na Valj[2] in nastavite:

a. odkljukajte Allow Parts to be picked — onemogocite, ker tega valja ne boste pobi-
rali.

b. obkljukajte Allow Parts to be placed — omogocite, da lahko valj odlozite in vpiSite
Destroy Delay 10,00 s — Cas, kako dolgo je valj prikazan, potem ko je odlozen.
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Potrdite z Apply in OK.
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SYST-040 Operation mode AUTO Selected

NASTAVITVE VALJA V PRIJEMALU

1. Dvokliknite na prijemalo, v Zavihku Parts obkljukajte Valj in potrdite z Apply.

2. Na ikoni za zapiranje/odpiranje prijemala IE' preverite, Ce se Valj prikaze, ko je prije-
malo zaprto in e je nevidno, ko je odprto.

«0H BdFFa Ll A4 sm" Sy P

ey ")
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3. Valj v prijemalu ni ustrezno postavljen, zato mu morate lokacijo in orientacijo
ustrezno popraviti. V polju Part Offset nastavite lokacijo in orientacijo valja in nastavite
vrednosti XYZWPR: 0, 0, -135, 90, 0, 180.

4. Na ikoni za zapiranje/odpiranje prijemala preverite, Ce je Valj ustrezno postavljen.
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5. Preverite, e je orodje ustrezno postavljeno, ko pobiramo oz. odlagamo Valj. V zavihku
Parts iz padajoCega menija izberete, na katerem Valju zelite preveriti. Izberite Plosca:
Valj[1].

E? HandiingPRO - TSC_MB-MILOSICztok-Solitare
File Edit View Cell Robot Teach Test-Run Project Tools Window Help

Boed»«fle Faa-fw-@s o > -

- % 95
E] Back  Fwd Add B c e
Feature PosDfts  AppiRet

5513 HandingPRO Workcel 9
38 Robot controlers. o Colision Avoidance  Calibration

eeeee vace  UTOOL MoveTo  Farls  Smuktion
The number of Parts

Part Offset
[ EditPartoftset

0.000/mm

0.000/mm

-135.000 mm

x
2

z

w 90.000 deg
P 0,000 deg
R

180.000 deg

ROBOGUIDE  Favorites.
P Robot Controller1 2

SYST-040 Operation mode AUTO Selected gwoox | Priemaoft |

Kliknite MoveTo in robot se premakne na izbrani izdelek.

41
CoVEs for Advanced Manufacturing | #L.CAMP_EU




B HandlingPRO - 4 C-1_MILOSIC_lztok-Salitaire - o X
File Edit View Cell Robot Teach Test-Run Project Tools Window Help

BeiedecREe [Fet -5 -Hs e r-n1200R2F0T7a kit A3

E]Batk'F:d ;:1 ECa

13 HandingPRO Workcell "
B3R oot Controters

The number of Parts.

=
# UT 1 (Priemao) 4 [ ad | [oeete
T U2 Eea) H H LA
- UT:3 (Eoatd)
£ uT 4 Eoate)
T UT5 (Eoats)
¥ UT6 (Eoats)
1t UT7 (Eoaty)
T UT8 (Ecat)
t urs (Eoam)
T Ut 10 (Eoat10)
- UT:30 (SGROUPIY)

@ vai

Part Offset
[ £t Part Oftset
x 0.000]mm
v 0.000/mm
Z; -135.000|mm
w 90.000|deq
P 0.000/deg
R

180.000|deg

Valift]

[ sobs I Col
¥ 120 [] Visible at Teach Time
B Machines e [ visible atRun Time
-3 Fidures . .
X Plosca
0 Parts
M vay
) obstacies
00

< >

ROBOGUIDE  Favortes.
[ Robot Controllert i proP

DIAG-005 Reducer load (G-1 A3 L-20 P-PICKNPLACE) @ 1007 Prijemalo [£: ..

Ce orodije ni ustrezno postavljeno (lokacija in orientacija), popravite lokacijo in orientacijo v polju
Part Offset / Edit Part Offset.

6. Preverite, Ce je orodje ustrezno postavljeno, tudi za ostale Valje. Ponovite postopek
naveden v prejsnji tocki.

7. Odkljukajte Visible at Teach Time, da se valj v €asu programiranja (u¢enja) ne prikazuje
in odkljukajte Visible at Run Time, da se valj v ¢asu izvajanja programa ne prikazuje.
Potrdite z Apply in OK.

% HandlingPRO - 4.C-1_MILOSIC_fztok-Solitaire - o x

File Edit View Cell Robot TJeach TestRun Project Tools Window Help

Bl oo [m? Bha-m-BEle » -nu 1200 R2FOF &
E]B:ka:dﬁi ECe

=&, HandlingPRO

¥ UT:2 Eoaz)
# uT3 (Eoa)
# uT4 (Eoatey

- UT:5 (Ecatsy
# UT:6 (Eoats)
¥ U7 (Eoat7)
% uT8 (Eoats)
# uT9 (Eoatey

- UT:10 Eoatin)
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PRIMER PRIKAZA RC ZA ODDAJO

5% HandlingPRD - 4.4-1.1_skupina MILOSIC_Itok-Soltae - 8 x
Col Bobor Tech TemRun Projet Tooli  Window Help

oo e ? [Fab-F- B8t 11 20EREDT A B

[ &0 HondwgPR0 Werkeet
- B Rovst convsmes

DECEESaH
. s |

HandlingTool

V8.30P/52 7DC3/52

Copyright 2019, All Rights Reserved
FANUC CORPORATION

& (eoms)
4 UT5 o)
* U7 10 Eomtit)

H a FANUC America Corporation
wu;m»{r':tmnwwu Licensed Software: Your use constitutes
B Somce check your acceptance. This product protected
'%E“;".".:. by several U.S. patents.
o oase - Poostavel
G rorges
1) Fies
Jobs
i (Tvee] | ucewse | patents | |2 wee |
£ %t Futures
< Poace
g ) (B s ] ] ) e )
- il oeamcies ﬂ
888 Ovrn
g, Worker
T Frofies
Y Dinenion
3 Targes
H Taroe s
Cotes
; e
westvews
([ sensar unes

DODATNA VIDEO NAVODILA

1. WILLEA, Adam: FANUC Roboguide Tutorial, dostopno na:
https://www.youtube.com/watch?v=neAFHpIKu-Y, uporabljeno: januar 2021.
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https://www.youtube.com/watch?v=neAFHplKu-Y
https://www.youtube.com/watch?v=neAFHplKu-Y

V tej vaji boste v simulacijskem programu RoboGuide:
e izdelali program za pobiranje in odlaganje valja (Pick & Place),
o uporabili TF =1 in UF =1,
o v podrobnostih programa vpisali smiselni opis programa (komentar),
o robotski program smiselno komentirali in v prvih vrsticah vpisali avtorja/-e
o robot pri¢ne v izhodis¢ni tocki (J1 =0°,J2=0°J3=0°J4=0°J5=0°in J6
= 0°) in se na koncu sem tudi vrne,
smiselno uporabljali J, L in C gibe ter terminacijo tock (FINE /CNT),
vse to¢ke smiselno poimenovali (HOME, APP, RT, PICKUP, DROP, VIA...),
o pri prostih gibih uporabili najvecjo hitrost 50 %; pri kartezi¢nih gibih pa se
prazno prijemalom v/iz toCke pobiranja/odlaganja giblje s hitrostjo 200
mm/s, polno prijemalo pa s 100 mm/s,
generalno hitrost programa (override) nastavili na 50 %,
preuredili program kot glavni program in smiselne podprograme,
program testirali v T1/T2 nacinu obratovanja
optimirali delovanje program (krajSi cikel delovanja brez trkov, zvezno in
tekocCe gibanje robota brez nepotrebnega ustavljanja ...) in
o zagnali program v AUTO nacinu obratovanja ter
e narealnem robotu:
o prenesli preizkuSen program iz simulacijskega okolja RoboGuide na realnega
robota,
o testirali program v T1/T2 nacinu obratovanja in
o zagnali program v AUTO nacinu obratovanja.

O O

o O O O

Po koncani vaji oddajte datoteke:
e skenirano in na roko napisano porocilo o opravljeni vaji (vrsta pdf — vse strani v enem
dokumentu, orientacija dokumenta portret, strani urejene po vrsten redu od 1. naprej),
e zaslonsko sliko (pdf, doc ... ustrezno orientirano) svoje robotske celice iz katere se vidi:
o ime robotske celice,
o vse elemente RC (robot, prijemalo, podstavek, plos¢a, ovira, valje ...) na plos¢i
se morata videti obe polovici—L in D od ovire) in postavljene na sredino zaslona
RG v polni velikosti — ¢ez celi zaslon ter
o vklju€eno u¢no enoto postavljeno na desno stran zaslona RG,
o celotna koda programa in vseh uporabljenih podprogramov (razen podprogra-
mov za zapiranje in odpiranje prijemala) — zaslon UE razdelite na tri (3) dele in
v levem delu prikazite glavni program, na desnem delu zgoraj podprogram za
pobiranje, spodaj pa podprogram za odlaganje,
e video posnetek delovanja programa, vrste *.avi, velikosti 1.920 x 1.080in
e stisnjeno datoteko robotske celice, vrste*.rgx, narejene v RoboGuide-u.

Vse oddane datoteke morajo imeti smiselno enaka imena kot je ime robotske celice, le varnostna
kopija e mora na koncu imena imeti datum nastanka v obliki-YYYY_MM_DD.

44
CoVEs for Advanced Manufacturing | #L.CAMP_EU



Ucenje (programiranje) robota oz. aplikacije za manipulacijo izdelkov (Pick & Place)
Predpogoj za prietek te vaje je, da imate izdelano predhodno vajo — glej spodnjo sliko.

- & x

e (mi=frfof T]elo]x)
v, I F1.5-075 Auto backu compiete

Daoe LUNE 0 T2 aboren NEED

HandlingTool
VB.30P/52 7DC3/52

Copyright 2019, All Rights Reserved
FANUC CORPORATION
FANUC America Corporation
Licensed Software: Your use constitutes
your This product
by several U.S. patents.

IZDELAVA NOVEGA PROGRAMA

V tem delu boste izdelali program (aplikacijo) za premik valja in to¢ke A preko ovire v tocko B.
V RG lahko programiramo na ve¢ nacinov. Izdelamo lahko simulacijski program ali TP (Teach
Pendant) program.

E? HandlingPRO - 4_C-1_MILOSIC_Iztok-Solitaire
File Edit View Cell Robot | Teach | Test-Run Project Tools Window Help
HE & H n(‘x? Teach Program [none] P Nl A0 BREDT S B Ll
- _* % Add Simulation Program J
Back " Fud add | F © 6

Add TP Program
=1 HandingPRO Workeel

B9 d o

Load Program

Save All TP Programs v

TP Program Template

1% Tooling Draw Part Features

SUELH  position Editing
¥ oumz2 g
# uma g Find and Replace

Program [nane] Properties

% uT:& (Eoats)
¥ UT:7 (Eoat?)
% uT: 8 (Eoat8)
% UT:9 (Eoat9)
% uT:-10 (Eoat1n)

# UT:30 (SGROUPIT])
144 UserFrames

@ Space Check

program na dejanskem robotu. Izdelali boste TP program. Za simulacijo odpiranja in zapiranja
prijemala ter premikanja valja, pa boste morali izdelati simulacijski (pod)program, ki ga boste
klicali v glavni TP program.

1.V RG vkljugite uéno enoto, UE. Ce se UE ne vklju&i, ponovno zazenite virtualni krmilnik.
To lahko storite na ve€ nacinov:

a. NaUE kliknite naikono Cold Start in potrdite vprasanje: »Do you want to Cold
Start the controller?«.

'.' 4_C-1_MILOSIC_Iztok-Solitaire - Robot Controller1

JOINT

UTILITIES Hints
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b. V meniju Robot/Restart Controller izberite ukaz Cold Start.

B HandlingPRO - 4_C-1_MILOSIC_Iztok-Solitaire
File Edit View Cell | Robot | Teach Test-Run Project Tools Window Help

BEE © o8] Teachpendant

Remote iPendant
AR A
Back  Fwd Ad Lock Teach Tool Selection

s HandlingPRO Workeell MoveTo Retry »
& BB Robot Controters Show Work Envelope
= E %;;:‘:: Show Joint Jog Tool
23 OF Alarms
-8 o Program Timer
i '; Internet Explorer

&R ed Web Browser
L@V KL Window
w8 [GRliE

ol Close Hand
{2 Jobs [ Restart Controller v colsar |
Bty variab Turn on Controller Controlled Start
% tsces Turn Off Controller
£ ¥ Fodures
i Lt posce Robot “GP: 1 - LR Mate 200iD/45" Properties

c. Vdrevesni strukturi na Robot Controllers kliknite z desnim miskinim gumbom in
iz menija izberite Turn Off All Controllers. Ko se virtualni krmilnik izklopi, po-
novno v drevesni strukturi na Robot Controllers kliknite z desnim miskinim gum-
bom in iz menija izberite Turn On All Controllers.

B HandlingPRO - 4_C-1_MILOSIC Iztok-Solitaire B HandlingPRO - 4_C-1_MILOSIC_Iztok-Solitaire
File Edit View Cell Robot Teach Test-Run Pn File Edit View Cell Robot Teach Test-Run Project

BEed - ~[En 28 sHs-5 Rl - ~FEmn ?ifus -5

& Back F AddRE-bf - El Back Fwd ¢ EC@
e ol 3 Add Robot 4
=-mi3 Handin T e 0 SEOg
[none] y
& @ Delete [none Delete [none]
& Rename [none] - Rename [none]
- - 18 Maching
Move [nene] to Folder Move [none] to Folder
[
Cut [none] Cut [none]
Copy [none] Copy [none]
Pt nsne) -0 Ve Paste fnone]
Bu = -4 Obstack
s F Multiple Copy [none] 2 Ov Multiple Copy [none]
Lk Collapse to [none] Mg}, Workers Collapse to [none]
= Profi
B8 g P" Collapse to Workcell m D’;e::' Collapse to Workcell
+ O] i
g “ o Cold Start Powered Up Controllers Targets Cold Start Powered Up Controllers
W Tum Off All Controllers &8 Targetd Tum On All Controllers |

2. Na UE kliknite SELECT/CREATE in vpiSite ime programa PNP (Pick aNd Place — Po-
biranje iN Odlaganje).

ot Controller!

710332 bytes free
No. Program name Comment --- Create Teach Pendant Program ---
1 [ ]
2 GETDATA MR [Get PC Data ] Program Name:
3 REQMENU MR [Request PC Menu ]
4 SENDDATA MR [Send PC Data 1 -— End --
5 SENDEVNT MR [Send PC Event 1
6 SENDSYSV MR [Send PC SysVar ]
Upper Case
Lower Case
Enter program name Options/Keybd
[ TYPE ] | CREATE | DELETE | MONITOR | [ATTR ] | >

&
2
&

EEcH

2
2
i

T
1 E0BRE 4

BT EEET
e BEEE 3 B

Za lazje pisanje vkljucite programsko tipkovnico Options/Keyb/F5 KEYBOARD.

D
o
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' 4.C-1_MILOSIC_Iztok Soitaire - Robot Controllert E E EE Em '§ 4.C-1_MILOSIC_ziok-Soliaire - Robot Controllert E E EE am

Busy ---
- I 12 Jia 72 Jiis
A EJ A
-—- Create Teach Pendant Program --- -—— Create Teach Pendant Program —--—
Program Name: Program Name:
. End - Softuware keyboard “|_ Ena --

Current String:

Alpha input 1
Words PICKNFLACE
Upper Case
7 & 9
Lower Case
Enter program name Options/Keybd Enter program | s| e
OVR.STRKl INSERT | CLEAR | SPACE |KEYBOARD| | A © | iPACE | EXIT |

Ao
2
&5

Ko vpidete ime, potrdite z EXIT ali ENTER na ra¢unalni$ki tipkovnici. Za vstop v urejevalnik
programa, na UE kliknite EDIT ali ENTER.

' MILOSIC_ztok-Soltaira - Robot Controllrt

Busy --- SYST-179 SHIFT-RESET REIEasEd

PNPL LINE O T2 ABORTED

PICKNPLACE
--- Create Teach Pendant Program --- [End]
Program Name:
PNP
Select function
| DETAIL | EDIT | | | POINT | | | | TOUCHUP | >

28l -] -|~| - |eAlEEe) < |

: BEBEE 4 &
RN
apOREcca
pooBE 4

EEBBESSE

u o

3. Na zacetku programa nastavite s katerim orodjem (KSO — TF) boste delali in v katerem
prostoru (UKS — UF) boste delali. Nastavite tudi hitrost s katero boste program izvajali.
Uporabljali boste TF = 1 (ker smo tega ze nastavili), UF = 1 (nastavljen je, da je enak
WEF) in hitrost 50 % (polovi€na hitrost izvajanja programa).

4. V urejevalniku programa imate ukaze na spodnjem delu zaslona TP oz. funkcijske tipke
F1 do F5. Med razli¢nimi meniji preklapljate s tipko NEXT na TP.

5%
) O
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Ukaza F1 POINT in F5 TOUCHUP sta ukaza za gibanje in sta narejena kot bliznjici.
Uporabljata se v kombinaciji s tipko SHIFT (F1 POINT lahko tudi brez SHIFT).
V F1 [INST] se nahajajo ostali ukazi za programiranje, v F5 [EDCMD] pa ukazi za urejevalnik

programa.

& 4_C-1_MILOSIC_lztok-Soltaire - Robot Controlier!

E E E E Em g 4.C-1_MILOSIC_lztok-Soléaire - Robot Controlier

FIEERE SR

rRun B Prod PICKNPLACE LINE 0 T2 ABORTED m‘ﬁ
PICKNPLACE
1/1 1/1
[End] EDCMD 2
1 Registers EDCMD 1 1 Tcon Editor
21/0 R/MON. END 1 Insert 2 Color
rames ‘
3 IF/SELECT J— 2 Delete 310 Status
4 WAIT - SE 3 Copy/Cut 4
P contro
5 JMP/LBL 4 Find 5
6 CALL 5 Replace 6
DFOR - = B
7 Miscellaneous e enumber
8 --next page-- 7 Comment 8
8 Undo 9
9 Remark 0 -- NEXT -
0 -- NEXT -
(st | [ [ | epcwoy | > (st | [ | |eDcMD| | >

5. Vstavite TF, kliknite F1 [INST]/8—next page--/3 Offset/Frames.

' 4-C-1_MLOSIC_Iztok-Soltaire - Robot Controlier

Prod C

run 2

PICKNPLACE

7 | PICKNPLACE LINE O T2 ABORTED mﬁﬁ

-Soltaire - Robot Controlier

E EE ﬂ '. 4_C-1_MILOSIC_|

run 8 prod

~ i [E||PICKNPLACE

PICKNPLACE

Instruction 1/3

1 Registers
210

3 IF/SELECT
4 WAIT

5 JMP/LBL
6 CALL

7 Miscellaneous:

HEaaE 4 ¢

fInstruction 2/3

1 Skip

2 Payload

3 Offset/Frames
4 Multiple control
5 Program control
6 MACRO

7 FOR/ENDFOR

8 --next page—-

BEEE 4 [

E
54

&l -1-1-12 [C 0

3
g

EEICEEEE

PICKNPLACE

Offset/Frames 1/1
1 OFFSET CONDITION
2 UFRAME_NUM-=...
3 UTOOL_NUM-=...
4 UFRAME] ]=...
5 UTOOL[ ]=...

Select item

[INST ]

| [EDCMD] | > | [CHOICE]

Izberite 3 UTOOL_NUM-=.../2 Constant in potrdite z ENTER.

CoVEs for Advanced Manufacturing | #L.CAMP_EU
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V Constant vpiSite 1 in potrdite z ENTER.

'§ 4.C-1_MLOSIC_iztok-Soitaire - Robot Controller] '§ 4.C1_MLOSIC_iztok-Soitaire - Robot Controler!

i

*|| PICKNPLACE LINE 0 T2 ABORTEDmﬂ
TCKNPLACE

1:
[End]

UTOOL NUM={¢{e}s Btk

1: urooL NUM=JR

| | [CHOICE] | | | | | [CHOICE]

o "1 | PICKNPLACE LINE 0 T2 ABCRTED EEING
PICKNPLACE
1l: UTOOL_NUM=1
[End]
(st | | [ | ooy | >

6. Enak postopek naredite na UF, s tem, da namesto 3 UTOOL _NUM-=...
izberete 2 UFRAME_NUM=...

!-.I 4_C-1_MILOSIC_|ztok-Solitaire - Rebot Controller! E E E E
1: UTOOL_NUM=1
2 UFRAME_NUM=1
[End]
(st | | | | epcwoy | -

7. Nastavite Se programsko hitrost, F5 [INST]/7 Miscellaneous/4 OVERRIDE/2 Constant
in potrdite z ENTER.
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V Constant vpisite 50 in potrdite z ENTER.

'\ MILOSIC_irtok Softaire - Robot Controllert

[ | FILE-078 Auto backup complete

PNP1 LINEO T2 ABORTED

1 UTOOL_NUM=1
2: UFRAME NUM=1
3 OVERRIDE=50%
[End]
[INST ] [EDCMD] >

4_C-1_MILOSIC_Iztok-Solitaire - Robot Controllert E E Em

n 2 rod 000 || PICKNPLACE LINE 0 T2 ABORTEDmﬂ

§ 4.C-1_MLOSKC_Iztok-Soltaire - Robot Controlert

prod IEIR| PICKNPLACE LINE 0 T2 ABORTEDmﬂ

Run 8

PICKNPLACE

PICKNPLACE ~ i [

L] 71

a1 - e
Instruction 1/3 Miscellaneous statements 1/2
1 Registers 1RSR[ ]
21/0 R/MON. END 2 UALM[ ]
3 IF/SELECT 3 TIMER[ ]
s warr s
5 JMP/LBL 5 Remark
6 CALL 6 Message
7 Miscellaneous 7 Parameter name
8 --next page-- 8 --next page--

Select item

[mst] | | wocwoy | >

PICKNPLACE
1: UTOOL NUM=1
2: UFRAME NUM=1
3: OVERRIDE=J/ELLT1d
[End]
3: OVERRIDE={ofc}sF}eElsLd Enter value
| | [CHOICE] [CHOICE]
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8. Za programske vrstice si naredite nekaj praznih vrstic. Kliknite F5 [EDCMD]/1
Insert. Na vprasanje, koliko vrstic zelite vriniti (How many line to insert?), vpisite npr.
15 in potrdite z ENTER. Za boljSo preglednost si lahko s SHIFT + DISP zaslon nastavite

na 5 Single Wide.
z" 4_C-1_MILOSIC_lztok-Soitaire - Robot Controller! E E E E Em z" 4_C-1_MILOSIC_lztok-Soitaire - Robot Controlier!

|| PICKNPLACE LINE 0 T2 ABORTED [ESIRNI
PICKNPLACE A @ PICKNPLACE

Run B2 prod IR | PICKNPLACE LINE O T2 ABORTEDmﬂ

4/4 4/4
1: UTOOL_NUM=1 1: UTOOL_NUM=1
25! UFRAME_NUM=1 A remm il 718 UFRAME_NUMFI
3: OVERRIDE=1004% i 2 Color 3: OVERRIDE=100%
m 2 Delete 310 Status m

3 Copy/Cut 4

4 Find 5

5 Replace 6

6 Renumber 7

7 Comment 8

8 Undo 9

9 Remark 0 -- NEXT --

0 -- NEXT -- How many line to insert ? :
(nstl | | ieocwpr | -

0 || PICKNPLACE LINE O T2 ABORTEDM

| PICKNPLACE

1: UTOOL NUM=1 1 UTOOL NUM=1
2: UFRAME NUM=1 2: UFRAME NUM=1
3: OVERRIDE=100% 3: OVERRIDE=100%
i
S
6:
7:
8:
9:
10:
11:

How many line to insert ? :15I

| reocwpy | >

UFRAME_N 2 Double

: OVERRIDE 3 Triple
m: 4 TreeView
] 5 Single Wide
6 Double Horizontal

8 Help/Diagnosticsp/|
9 EDIT<-->EDIT

5

6:

7 7 Triple Horizontal
8

9

0 0 - NEXT —

User Views

(press and hold to set)

(mstl |

| reocwpy | >

9. Za boljSo preglednost programske kode, pustite prazno vrstico. Robota oz. TCP posta-
vite v Zeljeno pozicijo. Prva je HOME ali izhodiS¢na pozicija. To je pozicija, kjer robot
pri¢ne in se po konc¢anju programa v njo tudi vrne. Predvidoma je postavljena na sredini
nad delovnim mestom, da ima robot najhitrejSo pot do delovnega prostora in je hkrati

toliko oddaljena, da robot v mirovanju »ne moti« v delovni prostor.

Robota oz. TCP lahko postavite v Zeljeno pozicijo na ve¢ razli¢nih nacinov:

e z UE (COORD, nastavitev hitrosti, RESET, SHIFT + tipke za ro¢no vodenje),
e z gibanjem znacilno za RG (vklop zelenih rock in premikanje posameznih osi in/ali
klik na TCP ter premikanje TCP v smeri X, Y ali Z oz. rotiranje okrog osi X, Y ali

Z),
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¢ na tipkovnici kliknete in pridrzite CTR + SHIFT ter se z miSko pomaknete na
doloCeni predmet ter kliknete L tipko na miski,

e dvokliknete na prijemalo, v zavihku Parts izberete predmet na katerega Zelite pre-
makniti robota in potrdite z MoveTo.

10. Za HOME pozicijo je vseeno kje stoji robot, saj bomo koordinate vpisali roéno (mozno
samo, Ce poznate koordinate). Pred prvim ukazom za gibanje VEDNO preverite, Ce
imate aktivne ustrezne KS, torej TF = 1 in UF = 1. Na UE kliknete SHIFT + COORD in
preverite oba KS; TF = 1, UF = 0. Popraviti morate UF. S pusCicami za premikanje se
postavite na User in na tipkovnici vpiSete 1. S SHIFT + COORD $e enkrat preverite KS.

S PREV na TP ali Esc na tipkovnici skrijete prikaz KS.

E E EE E E‘ 4_C-1_MILOSIC_|ztok-Se e - E E EE E

Run B orod 00| PICKNPLACE LINE 0 T2 ABORTED HOIRH

PICKNPLACE ~ i el
is Tool (.=10) 1 in Tool (.=10) 1
2: UFREME NUM=1 Jog 1 2: UFRAME_NUM=l Jog 1
3: OVERRIDE=100% 3: OVERRIDE=100%
e User 0 1 User 1
5:J P[1] 100% FINE 5:J P[1] 100% FINE
E: E:
T T
9: S:
10: 1o:
11: 11:
12: 1z2:
13: 13:
14: 14
1s: 1s:
lé: 16t
17:
18:
Jog Coordinate System (press and hold to set) Jog Coordinate System (press and hold to set)
I T I (ST ST A I I (S T T [
JOINT JGFRM WORLD TQOOL USER JOINT JGFRM WORLD TOOL: USER

11. Vstavite prvi ukaz za gibanje, kliknete SHIFT + F1 POINT. Popravite parametre za gi-
banje. Postavite se na 1. parameter, nacin gibanja in kliknete F4 [CHOICE] in izberete

ustrezni nacin gibanja (J, L, C ...). Za na$ primer izberete J.

B 4.C_MILOSIC_Ietok-Soltaire - Robot Controller! BEER E Em & 4.C1_MILOSIC Iztok-Softaie - Robot Controlert

run 2 prod IR | PICKNPLACE LINE O T2 ABORTED
PICKNPLACE

5/18

1: UTOOL NUM=L
2. nERavE

3: OVERRIDE=100%

[E
5:7 @P[1] 100% FINE

7 2 Linear
z 3 Circular
10z 4 Circle Arc
11
12: 5
13:
1a: 6
15: 7
16:
332 8
18: o
[End] [End]
Position has been recorded to P[L]. s:§ P11 100 FINE
POINT | | | | TOUCHUP > | | | [CHOICE] |

Postavite se na 2. parameter, lokacija. VpiSite ime toCke, kliknete ENTER, izberete
Options/Keybd/F5 KEYBOARD in vpiSite ime HOME in potrdite z ENTER.
Postavite se nazaj na 2. parameter in kliknite F5 POSITION.
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Koordinate HOME tocke postavite na J1 =0°, J2=0° J3 =0° J3=0° J5=0° J6 =0°. Ker so
trenutne koordinate zapisane v kartezi¢ni obliki, jih morate prvo spremeniti v polarne
(SINGULARNOST). Kliknete F5 [REPRE] in izberete 2 Joint ter potrdite z ENTER. VpiSite
vrednosti J1 = 0° + ENTER, J2 = 0° + ENTER, J3 = 0° + ENTER, J3 = 0° + ENTER, J5=0° +
ENTER,

J6 = 0° + ENTER in potrdite z F4 DONE.

E E E E Em !-.I 4_C-1_MILOSIC_lztok-Soltaire - Robot Controlier!
| N N ®

g 4-C-1_MILOSIC_iztok-Soltaire - Robot Gontroler]

o 2 brod IIEUY| PICKNPLACE LINE 0 T2 ABORTED
PICKNPLACE ~ i
5/18 F[l] UF:l1 UT:1 CONF:NUT 000
1: TUTOQOL_NUM=1 X mm W -180.000 deg
2: UFRAME_NUM=1 T 120.000 mm P .000 deg
3: OVERRIDE=100% 2 00 mm R —-.000 deg
4z o
s:3 P(H:HOME] 100% FINE
T
EH 7
EH EH
10t 9
11: 10
12: 11
13: 12
14: 13
15z 14
1lg: 15
17: pLH
18: 17
[End] 18:
[End]
Enter value or press ENIER Enter value
| | | [CHOICE] | POSITION | | | CONF | DONE | [REPRE] |

o 2 prod [N PICKNPLACE LINE 0 T2 ABORTED
PICKNPLACE

P[1] UF:1 UT:l
a1 deg J4

0.000 deg

0.000 deg
S51 deg J5  -28.797 deg
203 deg J6  -18.57% deg

000 deg J5 0.000 deg
J3 000 deg _J6 0.000 deg
03 1

1
4
s:7 [EEEEES] 100% FINE
7

7 E
9: 9:
10: 10:
7' 1:
12: 12:
13: 13:
14: 14:
15: 15:
16: 16:
17: 17:
18: 18:
[End] [End]

Enter value Enter value

DONE | [REPRE] | DONE | [REPRE] |

Postavite se na 3. parameter, hitrost in kliknite F4 [CHOICE] ter po potrebi izberite drugo enoto
hitrosti. Za spremembo vrednosti hitrosti vpiSite novo vrednosti in potrdite z ENTER. Za na$

primer vpiSite 50 %.

F.! 4_C-1_MILOSIC_lztok-Solitaire - Robot Controller1
Run 2 prod 0000 | PICKNPLACE LINE O T2 ABORTEDmﬂ
PICKNPLACE A @

5/18

4z
§:7 P[1:EOME] 50% RE
€
7

| | | tcrorcs | |

L ___________
Postavite se na 4. parameter, terminacija oz. zaustavitev v tocki (FINE) ali brez zaustavitve

(CNT). S klikom na F4 [CHOICE] izbirate med FINE ali CNT. Ce izberete CNT, morate tudi
vpisati vrednost med 0 in 100, nakar potrdite z ENTER. Za na$ primer vpiSite CNT50.
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12. Robota oz. TCP premaknite na naslednjo pozicijo. To je to¢ka pred prijemanjem valja
oz. toCka priblizevanja (APPROACH), sledi ji tocka prilemanja (PICKUP), potem
ukaz/vrstica za zapiranje prijemala ter to¢ka vratanja (RETREAT). Ker sta tocki pribli-
Zevanja in vraanja vedno pravokotni nad tocko prijemanja, prvo ustvarite to¢ko prije-
manja, potem TCP samo po Z koordinati pomaknete viSje in ustvarite to¢ko priblizeva-
nja in to¢ko vra¢anja. Visina tocke priblizevanja oz. vra¢anja je s polnim prijema-
lom visje (bolj oddaljena), kot je to€ka priblizevanja oz. vra€anja s praznim prije-
malom.

T roor = 1: UTOOL_NUM-1
2: UFRAME NUM=1
3: OVERRIDE=100%

a:
s:g pr1:HOME] so% cuTSOf
&

5:7 P[1:HOME] 50t B

| | | [CHOICE] | | | | | [CHOICE] | |
. e ——)
Za nas$ primer premaknite TCP na valj (namig: dvokliknete na prijemalo, v zavihku Parts izberete

predmet na katerega Zelite premakniti TCP in potrdite z MoveTo, zaprite okno za prijemalo).

Vstavite dva (2) ukaza za gibanje, SHIFT + POINT (za tocko priblizevanja in to¢ko prijemanja),
pustite eno (1) prazno vrstico za zapiranje prijemala ter naredite Se 3. ukaz za gibanje za to¢ko
vraCanja.

LA 0TRATABLRL RAA L e b= 20

CEEERSEaE

1: UTOOL NUM=1
2: UFRAME NUM=1

3: OVERRIDE=100%
4

5:J @P[1:HOME] 50% CNTSO0
6:

7:J BP[2] 100% FINE
B:J gP[3] 100% FINE

9:
10:J EP[4] 100% FINE
118

13. Vvrstici s to¢ko priblizevanja nastavite ustrezne parametre gibanja: prosti gib, ime tocke
APP1, koordinate toCke nastavite to¢no 50 mm visje od to¢ke prijemanja (€im blizje tocki
prijemanja), polovi¢na hitrost (50 %) in brez zaustavljanja (CNT50).

14. V vrstici s toCko prijemanja nastavite ustrezne parametre gibanja: linearni gib, ime to¢ke
PICKUP, koordinate to¢ke so Ze ustrezne, hitrost (200 mm/s, ker imamo prazno prije-
malo) in z zaustavitvijo v tocki (FINE).

15. V vrstici s to¢ko vracanja nastavite ustrezne parametre gibanja: linearni gib, ime tocke
RT1, koordinate to¢ke nastavite to€no 100 mm visje od tocke prijemanja (€im blizje tocki
prijemanja in viSe, kot v toCki priblizevanja, vsaj za visino valja), hitrost (100 mm/s, ker
imamo polno prijemalo) in brez zaustavljanja (CNT50).
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'.. MILOSIC_lztok-Solitaire - Robot Controller! E E E E E m
[ R | SYST-179 SHIFT-RESET Released

PNP1 LINE O T2 ABORTED

10/13

UTOOL NUM=1

UFRAME NUM=1
OVERRIDE=50%

:J GP[1:HOME] 50% FINE

:J @P[2:AP1] 50% CNT50
:L @P[3:PICKUP] 200mm/sec FINE

:L @P[4:RT1] 100mm/sec CNT50

HH
REI=lw O Jo Ul Wh =

[msT] | | | | moowdy | -

16. Nastavite Se vrstico za prijemanje. Za to ne obstaja nobeden ukaz, ampak morate v RG
izdelati simulacijski program. V drevesni strukturi z D tipko na miski kliknite na Pro-
grams in izberite Add Simulation Program. Vpisite ime programa HAND_CLOSE in po-
trdite z OK.

[E® HandlingPRO - 4_C-1_MILOSIC_lztok-Solitsire

File Edit View Cell Robot Teach Test-Run Project Tools Window Help

HEed o« Tt -5-BEle » -1 120 BEOTH & ol QAN 4 s 608 0 g F-
« _ =» 35 |

Back Fwd  Add = c e

=51} HandingPRO Workeel

B rovot ool G Sation Progam |

=8 y Add TP Program
Load Program
Save All TP Programs >

Find and Replace

Paste [none]
Import »
Export »

TP Program Template Interface Utility

Collapse to C: 1 - Robot Controller!

Collapse to Workcell

. View »
1 UserFrames
@ Space Check
4§ Dressouts
S8 cables
~.cf® Base : Dressout!
Targets
L] Files
) sobs
T

Pokaze se okno Simulation Program Editor in kliknite meni Inst. |z menija izberete ukaz Pickup.
Dobite 3 padajoce menije iz katerih nastavite kaj pobirate (Valj), od kod pobirate (Plosca) in s
¢im pobirate (GP: 1 — UT: 1 Prijemalo).

1, Simulation Program Editor - Robot Cantroller! - PICKUP

A S A |

- = 2w
Record ~ Touchup | MoveTo | Forward Backward | _Inst lone lone
Vi x @ @
Drop
PAYLOAD[1]

WAITD.10(sec]
WAIT0.50(sec]
WAIT 1.00(sec
WAIT 2.00(sec]
LBL[1]

IMP LBL[T]

CALL .
i

DO[11=0N
WAITDI[1}=0N

WAITDI[1}=ON TIMEOUTLBL[1]
IF DI[T1=ON,JMP LBL[1]

IF DI[T]=ON,CALL ..

FORR[1]=1T01
ENDFOR

SetViewPoint Screent, 0.00(sec)
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t, Simulation Program Editor - Robot Controller] - PICKUP =

5 - o 5 - @ - =') - : - : -
Record Touchup MoveTo Forward Backward Inst MNone Mone
= sl X £ @

LT @ T - ]

Flosca

% GP:1-UT: 1 (Prijemalo)

S krizcem zgoraj desno v oknu Simulation Program Editor, le tega zaprete.
Na TP v vrstici za pobiranje kliknete F1 [INST]/6 CALL/CALL program in poiSCete prej narejeni
simulacijski program HAND_CLOSE in potrdite z ENTER

HERBESHE

CALL statement 1/1

1 Registers REG 1 CALL program
210 R/MON. END
3 IF/SELECT

4 WAIT SE

5 JMP/LBL

7 Miscellaneous

8 --next page—-

[stl | | | | ooy | -

'\ 4.C-1_MILOSIC_Iztok-Soltaire - Robot Controlier!

busy PP step RN RN

Run Prod TCYC,

eusy NSNS RN R | SYST-179 SHIFT-RESET Released

Run orod [0y || PNP1 LINE O T2 ABORTED OGN ﬁ

PICKNPLACE LINE 7 T2 PAUSED ﬁ

PICKNPLACE PNP1 ~
PICKNPLACE 10/13
UTOOL_NUM=1
UFRAME NUM=1
OVERRIDE=50%

:J @P[1:HOME] 50% FINE

:J @P[2:AP1] 50% CNT50

:L @P[3:PICKUP] 200mm/sec FINE
CALL HAND CLOSE

@P[4:RT1] 100mm/sec CNT50

B r e e e

™

HH
RI=Elw © S0 & WP
(&

proGRAM | macro | couect | momect | strines | = (mst] | [ | [EDCMD] | >
e —,

17. Po enakem postopku naredite Se:
a. tocCke umikanja preko ovire, eno ali dve toCki (prosti gib, ime VIA1, VIA2 ..., hitrost
50 %, brez zaustavljanja CNT50),
b. toc€ko priblizevanja za odlaganje valja (prosti gib, ime APP2, 100 mm nad tocko
odlaganija, hitrost 100 mm/s, brez zaustavljanja CNT50),
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c. toCko odlaganja (linearni gib, ime to¢ke DROP, hitrost 100 mm/s, na-
tan¢no zaustavljanje FINE in
d. tocko vracanja (linearni gib, ime toCke RT2, 50 mm nad to¢ko odlaganja, hitrost
200 mm/s, brez zaustavljanja CNT50).
18. Za odlaganje naredite simulacijski program HAND_OPEN, podobno kot za pobiranje,
le z ukazom Drop.

td, Simulation Program Editor - Robot Controller! - DROP @
A A I < I = B 3 I e T -
Record Touchup MoveTo Forward Backward Inst MNone MNone
- - b x ,f (7]

tooop( LQvai 0000000904

F Al ¥ GP:1-UT: 1 (Prijemalo)

On {

19. Kon¢&ani program.

E': MILOSIC_|ztok-Solitaire - Robot Controllerd

,

Run Prod

PNP1

N EEBE REE

SYST-179 SHIFT-RESET Released
PNP1 LINE O T2 ABORTED

&

20/20

UTO0L NUM=1
UFREME NUM=1
OVERRIDE=50%

:J FP[1:HOME] 50% FINE

:J P[2:RPF1] 50% CHTSO

:L P[3:PICKUP] 200mm/sec FINE
9: CALL HAND CLOSE

10:L P[4:RT1] 100mm/sec CNISO0

L R e
TR

12:J P[5:VIZ] 50% CNTI50

14:J P[&:APP2] 50% CNTSO
15:L. P[7:0ROP] l00mm/sec FINE
16: CALL HRND OPEN
17:L FP[8:ET2] 200mm/sec CNT50
15:
19:J P[1:HOME] 50% FINE

[End]

[ INST ] | | | | [EDCMD] | >

TESTIRANJE IN ZAGON PROGRAMA

1. Program lahko testirate enako kot na dejanskem robotu, torej z UE. Odprete program,
postavite se v Zeljeno vrstico programa, nastavite STEP/NO STEP, kliknete RESET,
kliknete SHIFT in ga drzite ter s tipko FWD testirate program naprej, BWD pa nazaj. Ta
nacin je
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enakovreden testiranju v nacinu obratovanja T1/T2 in ne omogoc¢a prikazovanja
(simulacije) premikanja valja in zapiranje/odpiranje prijemala. Za simulacijo je potrebno
program zagnati v simulacijskem nacinu, ki je enakovreden zagonu programa v nacinu
obratovanja AUTO.

2. Za zagon programa oz. simulacijo prestavljanja Valja, morate program zagnati v simu-
lacijskem nacinu (AUTO). To vkljucite na ikoni [Run Panel] Settings for simulation.

Project Tools Window  Help

e e > -nn 2@H)RRFOFT A B
y

[Run Panel] i
Settings for simulation.

Run Panel u

Na Run Panel si razsirite vse moznosti.

® ) ! | 2
Reset

Record Run Hold Abort

Elapsed
Simulation Time

46 sec

| Simulation Rate N

Synchronize Time
[] Synchronize Time

Slow Medium Fast

Run-Time Refresh Rate (updates/zec)

1 & 10 30 128
| Display -
Refresh Display [ Hide Windows
[ Collision Detect Set View During Run
[] Taught Path Visible [] show Joint Cirdles
| Control -
ort on Faul un Program In Loop
Abort on Fault Run P InL

[] PostCollision and Cable Break to Controller

| Collection a
Collect Profile Data (also enables pick/place animations)
[] Collect TGP Trace

er Info

v Lines Only

oo 0

Uporabne moznosti:

¢ Display, Taught Path Visible — v simulaciji delovanja vam prikaze/skrije programirano pot
TCP.

e Collection, Collect TCP Trace — v simulaciji delovanja vam prikaze/skrije in shranjuje de-
jansko pot TCP.
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HENEE S8R

05 Reducer load axcess (G:1 A:3 e
| CKNPLACE L1 0 Al ABORTED IR

o] [- |- [EEeE] ¢
FaoneE 4 2
3 1-1-1- [T

=EHEE 4 &
EENEEDERE

BB

3. Na podlagi belezenja poti TCP in prikaz shranjenih toCk, optimirajte delovanje pro-
grama tako, da boste dosegli ¢im krajSi ¢as cikla delovanja in brez trkov ter brez nepo-
trebnega tresenja robota (spreminjajte hitrost izvajanja in CNT parametra posameznih
ukazov za gibanje, uporaba CNT namesto FINE, premaknitev tock ...).

4. Za optimiranje (krajSanje ¢asa) uporabite belezenje ¢asa. Uporabite ukaz TIMER]...] in
njegovo vrednost vpisite v R[33].

§: |ZACETNA POZICIJA 42: |KONCNA POZICIJA
7:J @P[1:HOME] 50% FINE 43:J7 @P[1l:HOME] 50% FINE
8: TIMER[1]=RESET 44: TIMER[1]=STOP
9: TIMER[1]=START 45: R[33]=TIMER[1]

UREJANJE IN KOMENTIRANJE PROGRAMA

1. Zaporedje ID shranjenih toCk v programu lahko uredite po vrstnem redu z ukazom F5

[EDCMD]/6 Renumber. Na vprasanje Renumber OK? potrdite F4.

F" 4_C-1_MILOS lobot Controllert E E E E am r.-' 4_C-1_MILOS ontroller

rn B Prod PICKNPLACE LINE 0 AUTG ABORTED M P e PICKNPLACE LINE 0 T2 ABORTED mﬂ
PICKNPLACE ~ | [E||ricknPLACE

HE: 0To0L NUM-1
2: UFRAME NUM=1
3: OVERRIDE=100%

HE: vUToOL NUM-1
2: UFRAME NUM=1

3: OVERRIDE=100% 2

1 "
5:7 @P[1:HOME] $0% CNISO 1 Icon Editor

4:
5:7 @P[1:HOME] 50% CNISO
1 Insert 2 Color
7:J P[3:APP1] 100% CHTSO 7:d P[2:APPL] 100% CNISO
I 8:L P[2:PICKUP] 200mm/sec FINE 2 Delete 310 Status I 8:L P[3:PICKUP] 200mm/sec FINE
10:1 P[4:RT1] 100mm/sec CNTSO 3 Copy/Cut 4 10:1 P(4:RTL] 100mm/sec CNTSO
1: 1:
12:J P[5:VIAL] 100% CNTSO0 4 Find 2 12:7 P[5:VIAL] l00% CNISO0
13:7 P[6:VIAL] l00% CNISO 5 Replace 6 13:7 P[6:VIAL] 003 CNISO
14z 14:
15:J P[7:RPP2] 100% CNTS0 7 15:J P[7:APP2] 100% CNTSO0
16:L P[8:DROP] 100mm/sec FINE 16:L P[8:DROP] 100mm/sec FINE
17: CALL DROP 7 Comment 8 17: CALL DROP
18:L P[9:RT2] 200my/sec CNTSO 8 Undo 9 18:1 P[9:RT2] 200my/sec CNTSO
20:7 @P[1:HOME] 50% CNISO 9 Remark 0 — NEXT -- 20:7 GP[1:HOME] 50% CNISO
0 -- NEXT --

[INST ] |EDCMD| > [INST ] [EDCMD] >

2. ZaboljSo preglednost programske kode dodajamo prazne vrstice (F5 [EDCMD]/1 Insert
...), za boljSe razumevanje pa komentarje programa. Komentar (v prazno vrstico!!!)
dodate z ukazom F1 [INST]/7 Miscellaneous/5 Remark.
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Dobite vrstico s klicajem na zaCetku vrstice. V tej vrstici kliknete ENTER in izberete nacin vnosa
komentarja, Options/Keybd/KEYBOARD, s tipkovnico vnesete besedilo in potrdite z EXIT ali

ENTER.

| 4.C-1_MLOSKC_IztokSoltaire - R

8 COEEBEE%SEAR] -
. Busy
PICKNPLACE LINE 0 T2 ABDRTEDM

Instruction

REG 1RSR[ ]

1 Registers
210 R/MON. END 2 UALM ]
3 IF/SELECT 3 TIMER[ ]
4 WAIT SE 4 OVERRIDE

mark

5 JMP/LBL
6 Message

7 Parameter name

8 --next page-- 8 --next page--
P[9:R12] 200mm/sec CHTSO 19:L P[9:R12] 200mm/sec CNISO

Select item

imst] | | reocmoy | > | [

:  UFRAME_NUM=l

1

2

4: OVERRIDE=100% OVERRIDE=100%
€

7

1:
2
4
&

17 P[1:HOME] 50N CNISO

17 P[1:HOME] 50N CNISO
P[2:APP1] 100% CNTSO
P[3:PICKUP] 200mm/sec FINE
CALL PICKUP

P[4:RT1] 100mm/sec CHTS0

8:J P[2:APP1] 100% CNTSO0

9:L P[3:PICKUP] 200mm/sec FINE

10: CALL PICKUP

11:L P[4:RT1] 100mm/sec CHTS0
P[5:VIAl] 100% CNTSO

P[€:VIAl] 1008 CNTSO

13:J P[S:VIAl] 100% CNTSO

14:3 P[6:VIR1] 1008 CNTSO

15: Alpha input 1

16:J P[7:APP2] 100% CNTSO B[7:APP2] 1008 CNTSO

17:1 P[8:DROP] 100mm/sec FINE [8:DROP] 100mm/sec FINE Upper Case
RIS TR, Lower Case

18: CALL DROP
19:L P[$:RI2] 200mm/sec CHTSO
20:

P[9:RI2] 200mm/sec CNTSO
Punctuation

Press ENTER

B ZACETNE VREDNOSTI
UTOOL_NUM=1
UFRAME_NUM=1
OVERRIDE=100%

:J BP[1:HOME] 50% CNISO

:J P[2:APP1] 50% CNISO

:1L  P[3:GRIP] 200mm/sec FINE
10: CALL PICKUP

11:1 P[4:RT1] 100mm/sec CNTSO

13:7 P[S5:VIA] 50% CNISO
15:J P[6:APP2] 50% CNTSO
16:L P[7:DROP] 100mm/sec FINE
17: CALL DROP

13:L P[$:RT2] 200mw/sec CNTSO

20:J GP[1:HOME] 50% CNTS0

[INST ] [EDCMD] | >

Komentirajte Se ostale vrstice.
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!'! MILOSIC_lztok-Solitaire - Robot Controller

mmm SYST-179 SHIFT-RESET Released ﬁ

PNP1 LINEO T2 ABORTED [

IE: CORIRANJE IN ODLAGRNJE 9: !Zacetna pozicija
2: !Izdelal: Iztok MILOSIC 10:J F[1:HOME] 50% FINE
- —————————=——===========o 101
4: !Zacetne vrednosti 12: 'Pobiranje
S: UTOOL NUM=1 13:J P[2:APP1] 50% CNTISO
6: UFRAME NUM=1 14:1. P[3:PICEUP] 200mm/sec FINE
7: OVERRIDE=50% 15: CALL HRND CLOSE
g: 16:L P[4:RT1] 100mm/sec CNTS0
9: I'Zacetna pozicija 17:
10:J P[1:HOME] 50% FINE 18: !Owvira
1511 1%:J FP[5:VIA] 50% CNISO
12: !'Pobiranije 20z
13:J P[2:BAPP1] 50% CNTS0 21: 'Odlaganie
14:L FP[3:PICEUFP] 200mm/sec FINE 22:J FP[E:APP2] 50% CNISO
15: CRALL HRND CLOSE 23:1. P[7:DROP] 100mm/sec FINE
l6:I P[4:RT1] 100mm/sec CNTSO0 24: CALL HRND OPEN
17: 25:L P[8:RT2] 200mm/sec CNTS0
18: !'Ovira 26:
19:J P[5:VIL] 50% CNTS0 27: 'Eoncna pozieija
20: 258:J F[1:HOME] 50% FINE
21: !'Odlaganije [End]

[INST ] | | | | [EDCMD] |

PODPROGRAMI

1. Za boljSo preglednost daljSe programe razdelimo na krajSe, smiselne podprograme.
Program boste razdelili v glavni program, v katerem boste imeli zaetne vrednosti, iz-
hodis€&no pozicijo, klicali podprogram za pobiranje, izogibanje oviri, klicali podprogram
za odlaganje ter na koncu izhodiS¢no pozicijo. Izdelali boste dva podprograma, enega
za pobiranje, drugega za odlaganje. Ker imate celotni program Ze napisan, je najbolje
ze izdelan program PNP kopirati v tri (pod)programe z imeni PNP_G (glavni), PNP_P
(pobiranje) in PNP_O (odlaganje). V vseh treh (pod)programih ustrezno uredimo pro-
gramsko kodo (izbriSemo odvecne vrstice). Prvotni program PNP pustimo originalnega,
popravimo samo PNP_G, PNP_P inPNP_O.

2. Kopiranje programa PNP: na UE kliknite SELECT, s tipko NEXT preklopite meni v spod-
njem delu zaslona (F1 do F5), da poiS¢ete ukaz COPY, pois€ite program PNP in ga
oznacite ter kliknite F1 COPY. V polje To: vpiSite ime PNP_G in na vprasSanje Copy

OK? potrdite s klikom na F4 YES.
!'! 4_C-1_MILOSIC_lztok-Solitaire - Robot Controlier1 E E E E ﬂ m i‘ 4_C-1_MILOSIC_|ztok-Solitaire - Robot Controller!

701736 bytes free /15
0. Program name Comment From:
1 -BCKEDT- [
2 DROP [ E
3 GETDATA MR [Get C Data
4 opLOZI [
5 PICKANDPLACE [
€ PICKANDELACE O [
7 PICKANDELACE P [
8 i
9 PICKUP [
10 POBERT [

11 REQUENT MR [Request EC Memu
12 SENDDATR MR [Send EC Data
13 SENDEVNT MR [Send EC Event
11 SENDSYSV MR [Send PG SysVar
15 VZAMINODLOZT [
Copy OK 2
COPY | DETAIL | LOAD | SAVE AS | PRINT | > | | YES NO

w

Program PNP Se kopirajte z imenom PNP_P in PNP_O.

4. Odprite podprogram PNP_P in ga ustrezno preuredite. IzbriSite vse vrstice razen vrstic
za pobiranje (ostane: APP1, PICKUP, klicanje podprograma HAND_CLOSE in RT1).
Vrstice briSete z ukazom F5 [EDCMD]. V programu se postavite v prvo vrstico za
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brisanje, kliknite F5 [EDCMD] in iz okna izberite ukaz 2 Delete, s pusCicami
gor/dol oznacite vrstice, ki jih zelite izbrisati in na vprasanje Delete line(s)? potrdite s
klikom na F4 YES. PobriSite Se ostale nepotrebne vrstice.

§ 4.C1_MILOSIC_lztok-Soltaire - Robot Controlier!

PICKNPLACE_P

: 1ZACETNE VREDNOSTI
E:  uTooL =L
E:  UFRAME NUM=1

I: ZACETNE VREDNOSTI

UTOOL_NUM=L

UFRRME WAL EDCMD 2
OVERRIDE=100% 1 Icon Editor
2 Color

310 Status

E:  !1ZHODISCNA POZICIJA

| TZHODISCNA POZICIJA
kl:0 ep[1:HOME] S0 CnTSO

7:3 @P[1:HOME] 50% CNTSO

1 Insert

9: |POBIRANJE S: IPOBIRANJE

10:3 P[2:APP1] 50 CHTSO 3 Copy/Cut 4 10:7 P[2:APEL] S0% CNTSO
11:L P[3:GRIP] 200mm/sec FINE 4 Find 11:1 P[3:GRIP] 200mm/sec FINE
12: CALL PICKUP

12: CALL PICKUR

13:L P[4:RT1] 100mm/sec GNT50 5 Replace 13:1L P[4:RT1] 100mm/sec NS0

15: !1Z0GIBANJE OVIRI

15: !IZOGIBANJE OVIRT 6 Renumber
16:J P[5:VIA] 50% CNTS0

16:0 PB[5:VIA] 50% CNTS0
: ! 7 Comment
18: IODLAGANJE

18:J P[6:APP2] 50% CNISD B Ui

20:L P[7:DROP] l0Omm/sec FINE

13: !|ODLAGANJE

18:7 E[6:AEE2] S0% CNISO

- NEXT - 20:1 P[7:DROP] l00mm/sec FINE
Delete line(s) 2

o0 ®mN O W
=
]

9 Remark

[INST ] | | | | |EDCMD| | > | | | YES | NO |

§ 4.C-1_MILOSIC_lztok-Solsire - Robot Controller!

Run BB orod IEURN| PICKNPLACE_P LINE 0 T2 ABDRTEDﬂ
PICKNPLACE_P

PICKNPLACE_P

1718
1: !POBIRANJE
2:J P[2:AEP1] 50% CNTS0
3:L F[3:GRIF] 200mm/sec FINE
4: CALL PICKUP
S:L P[4:RT1] lO0mm/sec CNISO

HE: roBIRANE
2:3 P[2:APP1] 50% CNIS0
3:L P[3:GRIP] 200mm/sec FINE
4: CALL PICKUR
S:L P[4:RT1] l00mm/sec CNISO
p

7: !IZOGIBANJE OVIRI
8:J P[5:VIA] 50% CNTSO

2

LE

10: IODLAGANJE

11:J P[6:APP2] 50% CNTSO

12:L P[7:DROP] l0Omm/sec FINE

13: CALL DROP

14:L P[9:RT2] 200mm/sec CNT50

15:

16: !IZHODISCNA POZICIJR

17:J GP[1:HOME] 50% CNTS0
[End]

(st | | | | tepcwoy | - (st | | | | tepcwoy | -

5. Odprite podprogram PNP_O in ga ustrezno preuredite. IzbriSite vse vrstice razen vrstic
za odlaganje (ostane: APP2, DROP, klicanje podprograma HAND_OPEN in RT2).
!-.' 4_C-1_MILOSIC_|ztok-Solitaire - Robot Controllert E E E E E

o 2 orod [0 || PICKNPLACE O LINE 0 T2 ABorTED SN

PICKNPLACE O

1: !ODLAGENJE

2:7 P[6:APP2] 50% CNISO

3:L P[7:DROP] 100mm/sec FINE

4: CALL DROP

5:1 P[9:RT2] 200m/sec CNTSO
[End]

[wstl | | [ IR
e |
6. Odprite glavni program PNP_G in ga ustrezno preuredite, ;. izbriSite vrstice za pobira-

nje (APP1, PICKUP in RT1, razen CALL HAND_CLOSE) in vrstice za odlaganje
(APP2, DROP in RT2, razen CALL HAND_OPEN). Komentarje pustite. Namesto vrstic
za pobiranje in odlaganje, vstavite ukaza za klicanje podprogramov PNP_P in PNP_O.
V vrstici CALL HAND_CLOSE na HAND_CLOSE kliknite F4 [CHOICE] ter poiscite in
izberite podprogram za pobiranje PNP_P. Enako naredite za podprogram za odlaganje
PNP_O.
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Preverite delovanje programa (testiranje in zagon).

' 4.C-1_MLOSIC_Iztok Softaire - Robot Controlert

1
2
3: UFREME_NUM=1
4: OVERRIDE=100%
5
17

6: !IZHODISCNA POZICIJR
:J @P[L:HOME] 50% CNTS0

9: !POBIRANJE

E E Em '@ 4.C-1_MLOSKC_Iztok Soltaire - Robot Controlert

PICKANDPLACE O
PICKANDPLACE_P
PICKNPLACE
PICKNPLACE O

PICKNPLACE P
PICKUR

o 2 prod L0000 || PICKNPLACE LINE 0 T2 ABORTED O o 2 rod [0 | PICKNPLACE LINE 0 T2 ABDRTEDmﬂ
PICKNPLACE PICKNPLACE ~
20/20 1nsan

: 1ZACETNE VREDNOSTI DROP
: UTOOL_NUM=1 ODLOZI
PICKANDPLACE

CEEEE SEE

10: CALL PICKUP 1 romERT
11z 11 VZAMINGDLOZI
12: !'IZOGIBANJE OVIRI 1
13:J P[5:VIA] 50% CNISO 1
14z 1
15: !ODLAGANJE 1
16: CALL DROP 1
17: 1
1g8: !'IZHODISCNA POZICIJR 1
19:J @P[1:HOME] 50% CNTS0 1
[ [En.
1
[ INST ] | | [EDCMD] | > PROGRAM | MACRO | COLLECT | INDIRECT | STRINGS | >

Run g8
PICKNPLACE

1: 'ZACETNE VREDNOSTI
2:  UTOOL_NUM=1

3:  UFREME_NUM=1

4: OVERRIDE=100%

5:

€: !IZHODISCNA POZICIJA
7:7 @P[1:HOME] 50% CNTSO0
5

:  !'POBIRANJE
FE: CALL FICKNFLACE P

12: 'IZOGIBANJE OVIRI
13:7 P[5:VIA] 50% CNISO

15: 'ODLAGANJE
1é: CALL DROP

18: !IZHODISCNA POZICIJA
19:7 BP[1:HOME] 50% GNTSO
[End]

prod 00| PICKNPLACE LINE 0 T2 ABCRTED O

10/20

FEREE SR

@ #.C-1_MLOSKC_Iztok-Soltaire - Robot Controlert

Run 8
PICKNPLACE

1: !ZACETNE VREDNOSTI
2: UTOOL NUM=1

3: UFREME_NUM=1

4: OVERRIDE=100%

s

2

6: !IZHODISCNA POZICIJA
:J P[1:HOME] 50% CNTSO

9: 1POBIRANJE
10: CALL FICKNPLACE P

12: 'IZOGIBANJE OVIRI
13:7 P[5:VIA] 50% CNTSO

15:  1ODLAGANJE
EE: CALL FICKNPLACE O

18: !IZHODISCNA POZICIJA
19:7 BP[1:HOME] 50% CNTSO
[End]

prod | PICKNPLACE LINE 0 T2 ABORTED [ERINN

[INST ]

[EDCMD] | >

[INST ]

[EDCMD]

>

VIDEO POSNETEK DELOVANJA

1.

Delovanje oz. simulacijo delovanja programa posnemite v video zapis *.avi. Pred sne-
manjem si nastavite kvaliteto in velikost video zapisa. Ce imate kratek éas delovanja
programa, si kvaliteto povecajte, drugaCe zmanjSajte. Kvaliteto v RG si nastavite v me-
niju Tools/Options. V prikazanem oknu odprete zavihek Graphics in v polju AVI Settings
nastavite AVI Size (pixles) v npr. 1920 x 1080 in Stevilo sli¢ic na sekundo na 30 ter

potrdite z Apply in OK.
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& Options » | |E® Options

X
Teach General Robot Object CADToPath Graphics Colors  System Teach General Robot Object CADToPath Graphics Colors System
AV Settings AV Settings
[] Simulation Time on AVI ] Compress Avi [ simulation Time an A1 [] Compress avi
AV Size (pixels) Num Colors AV Size (pixels) MNum Colors
1920%1200 ~ 16-Bits (85535) v 1820x1080 ~ 16-Bits (65535) ~
160x120 Maximum Frame Rate
320x240 30 framesisec ~
B4x4B0
o AVIR: ding Cod
ecording Codec  |(Default
1024x768 sfault) i a (Default)
1280x1024
1880x1050 Chui World Settings
1820x 1080

Arrow keys operation | Disabled ~
Mahbﬂ ~

oK Cancel | | 4pply Help

oK Cancel Appl Help

2. V oknu Run Panel namesto gumba Run, kliknite Record. Simulacija se vam po zagnala

in hkrati snemala v video zapis. Po konanem snemanju se vam prikaze mesto shranje-
nega video zapisa.

s @]=lirfo T]rfalx]
M B 015005 Reduce: kiad wxcass (.1 A3 L

PICKANDPLACE LINE 0 NI AsoRTeD RN
FIANGLACE

| lmnl

B Pt o] [ PERAOFLACE O DG 05 b o mcen 51 A3 21 P PEKANOPLACE]

DRUGE INFORMACIJE

1. Robotske celice so praviloma shranjene lokalno v mapi: Doku-
menti/My Workcells/Mapa_z_imenom_vase_robotske celice.
2. Video posnetki se shranijo v vasi mapi robotske celice, podmapa AVIs.
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PRIMER PRIKAZA ZASLONSKE SLIKE RC ZA ODDAJO

9 Manding 0 401 MO e Seba - o x
s

oy
» s a0 REERTASLRL AAA S sSSP = 20

I F1LE-078 Auto backup compiete
FICKSPLACE LINE 0 T2 ApoRTeo [EEEI

ALt FIAES

1507 HR1LIBOE) SO0 CRTHO
==

DODATNA VIDEO NAVODILA

1. WILLEA, Adam: FANUC Roboguide Tutorial, dostopno na:
https://www.youtube.com/watch?v=neAFHpIKu-Y, uporabljeno: januar 2021.
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https://www.youtube.com/watch?v=neAFHplKu-Y
https://www.youtube.com/watch?v=neAFHplKu-Y

V tej vaji boste v simulacijskem programu RoboGuide:
e pripravili robotsko celico za nastavitev koordinatnega sistema orodja,
o skrili elemente, ki jih ne potrebujete,
o namestili enostavno orodje (konico),
o namestili kompleksnejSo orodje (varilno pistolo) in
o postavili fiksno tocko,
e za enostavno orodje (konico) nastavili koordinatni sistem orodja po metodi 3 to¢k in
preverili pravilno nastavitev koordinatnega sistema orodja,
e za kompleksnejSo orodje (varilno pistolo) nastavili koordinatni sistem orodja po
metodi 6 toCk in preverili pravilno nastavitev koordinatnega sistema orodja ter

na realnem robotu na smiselno enak nacin kot v RG:

e nastavili koordinatni sistem orodja za enostavno prijemalo in varilno pistolo.

Po koncani vaji oddajte datoteke:
1. skenirano in na roko napisano porocilo o opravljeni vaji (vrsta pdf — vse strani v enem
dokumentu, orientacija dokumenta portret, strani urejene po vrsten redu od 1. naprej),
2. zaslonsko sliko 1 (pdf, doc ... ustrezno orientirano) svoje robotske celice iz katere se
vidi:

o ime robotske celice,

o vse elemente RC (robot, orodje konica, podstavek) na plos¢i se mora videti fik-
sha toCka, vse postavljeno na sredino zaslona RG v polni velikosti — ez celi
zaslon ter

o vklju€eno u¢no enoto postavljeno na desno stran zaslona RG na kateri se mora
videti zaslon z nastavitvami TF (metoda, Stevilka TF, koordinate nastavljenega
TF, komentar in vse tocke),

o na UE mora biti aktivni TF, da se na orodju vidi pravilno nastavljeni TCP in TF,

3. zaslonsko sliko 2 (pdf, doc ... ustrezno orientirano) svoje robotske celice iz katere se
vidi:

o ime robotske celice,

o vse elemente RC (robot, orodje varilna pistola, podstavek) na ploS¢i se mora
videti fiksna toCka, vse postavljeno na sredino zaslona RG v polni velikosti —
Cez celi zaslon ter

o vklju€eno uéno enoto postavljeno na desno stran zaslona RG na kateri se mora
videti zaslon z nastavitvami TF (metoda, Stevilka TF, koordinate nastavljenega
TF, komentar in vse tocke),

o na UE mora biti aktivni TF, da se na orodju vidi pravilno nastavljeni TCP in TF,

4. stisnjeno datoteko robotske celice, vrste*.rgx, narejene v RoboGuide-u.

Vse oddane datoteke morajo imeti smiselno enaka imena kot je ime robotske celice, le varnostna
kopija Se mora na koncu imena imeti datum nastanka v obliki-YYYY_MM_DD.
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Priprava robotske celice za nastavitev koordinatnega sistema orodja

Predpogoj za prietek te vaje je, da imate izdelano robotsko celico — glej spodnjo sliko.

Tt pejet ek i Hep
a8 [t -5 -BE-2 @- ¢ - 1 12 0B B@FIFa S LEL AT+ FS+F S0 F = 28

VB.30P/52 TDC3/52

Copyright 2019, All Rights Reserved
ANUC CORPORATION
FANUC America Corporation
Licensed Software: Your use constitutes
your acceptance. This product protacted
by several U.S. patents.

B bt Comirairt

PRIPRAVA ROBOTSKE CELICE
V robotski celici skrijte elemente, ki jih ne potrebujete:
1. Oviro:

a. Dvokliknite na oviro in prikaZe se vam okno za nastavitev ovire.
b. V pojavnem oknu odkljukajte nastavitev Visible.

1 Ovira (5]
General |mage Calibration
Appearance
Mame ‘Ovira |
CAD File a
)
[ visible L]
[ wire Frame Transparent Opaque
Location Scale
ht 410,000 mm  Sizein X 200.000| mm
Ny 0.000|mm | gizeiny 25.000| mm
z 957.000/mm | izeinz | 150.000] mm
w 0.000) deg
P 0.000 deg [ Show robotcallisions
- 0.000| deg Lock All Location Values

[ 1gnore mouse contral

| OK ||Cance| H Apply ‘ | Help |

c. Potrdite na Apply in OK.
2. Valj:
a. Dvokliknite na ploSco in prikaze se vam okno za nastavitev plosce.
b. V zavihku Parts, kliknite na valj in odkljukajte:
i. Visible at Teach Time in
ii. Visible at Run Time.
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' Plosca =)

General Calibration Parts  Simulation

Pars The number of Parts
3D_kontura
ValjD 1] o
vaip
ValjD 3]
vaio 4
Valj[D 5]
Valj[D 8] Part Offset
Valj[D 7] [] Edit Part Offset
ValD 8]
VaiD 9] X 0.000 mm
ValjD 10] i 0.000|mm
ValjL 1]
VailL 2] Z 20.000 mm
Valil 3] w 90.000|deg
ValjL 4]
VallL 5] P 0.000 |deg
Vaill €] R 0.000|deg
ValjlL 7]
ValjlL 8]
ValjL 9]
ValjL 10] ¥ Robot.jemalo)

[ visibleat Teach Time
[] visible at Run Time

ow collisions ..

| 0K ||Cance\ H Apply || Help |

iii. Potrdite na Apply in OK. Izgled robotske celice po skritih elementih.

NAMESTITEV ENOSTAVNEGA ORODJA, KONICA

Najprej boste namestili enostavno orodje, konico.

1. V drevesni strukturi poiscite pod Tooling orodje &t. 5 oz. UT: 5.
2. Na UT: 5 desno kliknite in s klikom na Clear ... Values izbriSite nastavitve tega orodja.
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L
E] ack  Fwd Add F ea
-1} HandingPRO Workcell
- Rrobot controters

=~ €:1-Robot Controller
£ Programs

|5 @

¥ Tooling
v 8 UT: 1 (Prifemalo)
v 8§ UT:2 (Prijemalo)
T uns @e
% Ut e owe Add Link v
] Add Vision Sensor Unit &
T urs ear TF_3P Values
~ T UTT (Eoa Rename TF_3P
-1 UT:8 (Eoat
f UT:9 (Poin Move [none] to Folder
TIOE oy
1 UserFrames Load Tooling "TF_3p"
B8 Space Check Save Toeling "TF_3P"
P Dressouts Create Tool
S8 Cables
o Base Dred Export 4
Targets Cut [none]
- %} j:z Copy TF 3P Properties
U281 Variables. Paste [none]
B Machines Multiple Copy [none]

¢ Fidures
v’ 3D_kontura
v’ Fiksna_tocka

Collzpse to Tooling
Collapse to Workeell

= Konwra Visibility L
. Pﬁin:msca TF_3P Properties
a

3. Dvokliknite na UT: 5 in pokaZe se vam okno z nastavitvami oz. lastnostmi tega orodja.

% UT:7 (Eoat7), GP: 1- LR Mate 200iD/45, Robot C... [mm]

Feature Prog Settings Feature Pos Dfts App/Ret

Feature Pos Offsets Collision Avoidance Calibration
General  Trace UTOOL MoveTo Parts  Simulation
Appearance
Name |Enat5|

CAD File

Visible  [] Keep Visible
Caolor
[] wire Frame El
]

Transparent Opaque
Location Physical Characteristics
s o
Scale
Scale X
Scale Y
Scale Z

[ Lock All Location Values

| OK ||Cam:el H Apply H Help |

4. V polje Name vpiSite ime Konica.

5. Kliknite na ikono
Librarian.
6. V knjiznici v skupini EOATSs/pointers poiScite orodje pointer in ga potrdite z OK.

desno od polja CAD File. Odpre se vam okno knjiznice

¥ UT7 EovtTs 67117 Wiowe 2000VES Fober €[5 & image Libranzn o x
FestureProgSefings  FesturePos Ofts | Appiet File  Edt

Festra Pos Offists  CobbionAvedance  Calbralion

Genesl Trace  UTDOL MoveTs Fars  Smustos Libary Path:  [C:\ProgramDita FANUC\ROBOGUIDE \mage Lbrary ¥ [&

a

Bvsve Cesvsne Cove
] Wire Frame !
L]
Transparert Opsgue
locatbn  PhyscsiClarsclaritics e
x 0.000, mm Mass. 19.00| kg
¥ 0000 mm  Scnie
z Gooo|mm  Scalx [ roo00n]
W [ oot sy [ 1oom
. 0008 dsg  scaiez | 1 oommn]
" 0,008 deg
[ClLock AlLecasan Value:
& ok | [ concel | [ aepy | [ rien
Image Selection
[porter ] oK Cancel
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7. Nastavite maso v polju Mass na 0,5 kg in pomanj$ajte orodje v polju Scale po
vseh treh koordinatah s faktorjem 0,5.
8. Zaklenite nastavitve z Lock All Location Values in potrdite z Apply in OK.

Feature Prog Settings Feature Pos Dftts. AppiRet
Feature Pos Offsets Colision Avoidance Calibration
General Trace UTOOL MoveTo  Parts  Simulation

Appearance

Hame |KDnica |

GAD File [C:ProgramData\ FANUCIR0B0GUDE] | 3| 7

[A visiole  [] Keep Visible =

[] wire Frame g @j
v

Transparent Opaque
Location Physical Characteristics
i 0000 mm  Mass kg
o 0.000 | mm Scale
Z 0.000|mm | Scalex 0.50000

0.000|deg  Scale¥ 0.50000

0.000|deg  scalez 0.50000

T

0.000 | deg
| Show collisions

[v] Lock All Location Values

OK Cancel Apply Help

NAMESTITEV KOMPLEKSNEJSEGA ORODJA
Orodje namestite na UT: 6.

Postopek namestitve za kompleksnejSo orodje je enak kot za enostavno orodje, le iz CAD
knjiznice v skupini EOATs/weld_torches izberite orodje BINZEL_ABIROB_350 GC_30L
_GasNozzle_Straight. Vse ostale parametre nastavite, kot na spodaj prikazanem oknu.

Feature Prog Settings Feature PosDfts  App/Ret

Feature Pos Offsets  Colision Avoidance  Calibration
General Trace UTOOL MWoveTo Pars  Simulation
Appearance

Name  [VarPistola |

CAD File [c:ProgrombataeatiuciRososuDe| | 3| &5

visile  [] Keep Visible har E.j
[ wire Frame 5
v
Transparent Opaque
Location Physical Characteristics

o000 mm  Mass [ 1.00] kg

0.000/ MM | Seae
0000/ mm | ScaleX | 0.50000
0.000 deg | ScaleY | 0.50000

0.000/deg  sealez 0.50000

T T osE N < X

0.000| deg

| Show callisions

Lock All Location Values

oK Cancel | | Apply Help ZE100

Na orodju se vam pojavi (ostane) TorchWire, ki jo lahko izbriSete, da v drevesni strukturi na/pod
UT: 6 desno kliknete na TorchWire in iz pojavnega okna izberete Delete TorchWire.
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5% uTe aF Add Vision Sensor Unit 3
[—— ] Add Link 2
o U7 (on Delete TorchWire
T T8 (var Rename TorchWire
b T UT: 8 (Poin
L UT 10 (Po Move [none] to Folder
L. UT:30 3G Export N
14 UserFrames
) Space Check Cut TerchWire
= '@ Dressouts Copy TorchWire
SS Cables Paste [none]
E & Base : Dreg
Targets Multiple Copy [none]
1 Files Collapse to UT: 6 (TF_6P)
Jobs Collapse to Warkcell
@l Variables
Jines Visibility »
res TorchWire Properties

POSTAVITEV FIKSNE TOCKE

1. V drevesni strukturi z desnim klikom na Fixture izberite Add Fixture in CAD Library.

2. V pojavnem oknu Image Librarian, s klikom na + razSirite skupino Parts in s klikom na +
razSirite podskupino workpiece ter izberite predmet cone. Potrdite z OK.

3. V oknu z lastnostmi vpiSite Name, Location in Scale, kot na spodaj prikazani sliki. Za-
klenite vse vrednosti in potrdite z Apply in OK.

! Fiksna_tocka
General Calibration Parts  Simulation
Appearance
Mame |Fik5n a_tocka |
CADFile [C\ProgramData\PANUCVROBOGUID | £3 | &R
Type A GAD v | Color: [cap] & |
[] visible [ ]
|:|W|re GEEHE Transparent Opaque
Location Scale
X 400.000| mm Scale X 0.10000
i 0.000|mm | gealey 0.10000
z B07.000/mm | | ceatez | 050000
W 0.000| deg
[] Show robot collisions | .
p 0.000| deg
Lock All Location Values
R 0.000 deg
[ lgnore mouse control
@ |— OK ! | Cancel] Apply [ Help I

NASTAVITEV KOORDINATNEGA SISTEMA ORODJA, KONICA

Nastavite TF za orodje konico na UT: 5.

1. MENU /6 SETUP / 3 Frames.
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1 UTILITIES |1 Prog Select
2 TEST CYCLE 2 General

3 MANUAL FCTNS 3 Frames

4 ALARM
51/0 »|5 Ref Position
(8] 6 Port Init
=) 7 FILE |7 Ovrd Select
Z 8

Ll 9 USER

0 -- NEXT -

Logic

esume Offset

8 User Alarm
9 Error Table
0 -- NEXT --

2. Ce nimate prikazanih Tool Frame-ov, preklopite na nastavitve Tool Frame, F3
[OTHER] in izberete Tool Frame (slika levo).
Ce ste v nastavitvah koordinatnega sistema vseh KS ne vidite, kliknite tipko PREV in
potem preklopite na zelene KS, F3 [OTHER] (slika desno).

{ MILOSIC_tztok-Soltaire - Robot Controlier

Tool Frame / Three Point 5/10 Tool Frame Three Point 1/4
X Y 4 Comment Frame Number: 1
1 0.0 0.0 115.0 [Prijemalo 1 X: 0.0 Y: 0.0 Z: 115.0
2 0.0 0.0 115.0 [Prijemalo 1 W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
3 -46.0 .0 120.0 [Servo Gun 1 Comment : Prijemalo
4 0.0 0.0 0.0 [ 1
5. 0.0 0.0 0.0 [ 1 Approach point 1: USED
6 0.0 D [ 1 Approach point 2: USED
7 0.0 [1 Tool Frame N 1 Approach point 3: USED
8 0.0 (2JogFrame ) [ 1
9 0.0 (3 User Frame ) [ 1
10 0.0 (4 Cell Frame ) [ 1
5 Cell Floor Active TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 1
[ TYPE ] DETAIL |OTHER | | CLEAR | SETIND | [ TYPE ] | [METHOD] | FRAME |

3. Postavite se na TF: 5 in ga izbriSete s klikom na tipko F4 CLEAR (vrednosti in komentar)

Tool Frame / Three Point 5/10 Tool Frame / Three Point 5/10
X Y Z Comment X Y Z Comment
1 0.0 0.0 115.0 [Prijemalo 1 1 0.0 0.0 115.0 [Prijemalo 1
2 0.0 0.0 115.0 [Prijemalo 1 2 0.0 0.0 115.0 [Prijemalo 1
3 -46.0 .0 120.0 [Servo Gun 1 3 -46.0 .0 120.0 [Servo Gun 1
4 0.0 0.0 0.0 [ 1 4 0.0 0.0 0.0 [ 1
5 o.0 0.0 0.0 [ 1 5 o.0 0.0 0.0 [ 1
6 0.0 0.0 0.0 [ 1 6 0.0 0.0 0.0 [ 1
7 0.0 0.0 0.0 [ 1 7 0.0 0.0 0.0 [ 1
8 0.0 0.0 0.0 [ 1 8 0.0 0.0 0.0 [ 1
9 0.0 0.0 0.0 [ 1 9 0.0 0.0 0.0 [ 1
10 0.0 0.0 0.0 [ 1 10 0.0 0.0 0.0 [ 1
Clear current frame ? Clear comment of the frame too?
| YES | NO | | YES | NO |

4. V nastavitve vstopite s klikom na F2 DETAIL.
5. Izberite metodo na F2 [METHOD], 1 Three Point.
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§ MLOSIC_tztok-Solitaire - Robot Controller! E E E E E m

SETUP Frames

Tool Frame Three Point 1/4
Frame Number: 5
X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Commen t : B atetototota
f\sjskael METHOD 1 UNINIT
Appro Ty UNINIT

AppPToO:2 Six Point(XZ) UNINIT
3 Six Point(XY)
4 Two Point + Z
5 Four Point

6 Direct Entry

[Tve] | metHop| | Frame | | |

6. Z vnasalko se postavite na polje Comment, kliknite ENTER in vpiSite komentar, npr.
TF_3P ali Konica, potrdite z ENTER.

7. ZvnaSalko se postavite na Approach point 1, in se s konico orodja dotaknite vrha fiksne
tocke (WORLD). Tocko shranite s SHIFT + RECORD.

8. Z vnaSalko se postavite na Approach point 2, odmaknite orodje od fiksne tocke
(WORLD), zavrtite J4, J5 in J6, vsako za 90° ali vsaj 45° (JOINT) in se s konico orodja
dotaknite vrha fiksne to¢ke (WORLD). Toc¢ko shranite s SHIFT + RECORD.
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9. Z vnaSalko se postavite na Approach point 3, odmaknite orodje od fiksne tocke
(WORLD), zavrtite J4, J5 in J6, vsako za 90° ali vsaj 45° (JOINT) v nasprotno smer kot
v to€ki AP2 in se s konico orodja dotaknite vrha fiksne tocke (WORLD). To¢ko shranite
s SHIFT + RECORD.

10. Ko shranite 3. tocko (AP3), se vam izraCuna rezultat in izpiSejo koordinate vasSega TF,
X,Y,Z, W, PinR. Kriticno presodite ali so rezultati sprejemljivi.
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Tool Frame Three Point 4/4

Frame Number: 5
X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment : Konica
Approach point 1: USED
Approach point 2: USED
Approach point 3: [USED

[ TYPE ] [ME[HOD]l FRAME | MOVEJO| RECORD |

11. Preverite oz. testirajte ustrezno nastavljenega TF. Preklopite v KS TF (COORD) in ak-
tivirajte vas TF (SHIFT + COORD in Stevilka vasega TF, za vas primer §t. 5).
a. Postavite se na eno shranjeno toc¢ko, Approach point 1, 2 ali 3 tako, da se z
vnasalko postavite na to polje in pritisnete kombinacijo tipk SHIFT + MOVE_TO.
TCP se postavi na vrh fiksne tocke.
b. Z rotacijami preverite ustreznost lokacije TCP. S translacijami preverite ustrez-
nost orientacije TF oz. orodja.

NASTAVITEV KOORDINATNEGA SISTEMA ORODJA, VARILNA PISTOLA
Postopek je v prvem delu popolnoma enak, kot za metodo 3 tock, s tem, da:

e v tocCki 5. izberete metodo 6 tock, F2 [METHOD)], 2 Six Point (XZ) ali 3 Six Point (XY);
izberete tisto varianto, ki je za vase orodje bolj primerna, torej katero smer orodja (Z ali
Y) lahko v zadniji, 6. toCki pokazete z orodjem;

o v tocCki 6 napiSete komentar, npr. TF_6P ali VarPistola.

Ko ste naredili prve tri tocke (AP1, AP2 in AP3) nadaljujete z naslednjo, 4. to¢ko.

1. Z vnaSalko se postavite na Orient Origin Point in postavite orodje tako, da bo vas TF
vzporeden z WF:

a. Xos TF postavite vzporedno z X osjo WF;

b. Z (ali Y) os TF postavite vzporedno z Z (ali Y) osjo WF, s tem, da sta Z osi
nasprotno usmerjeni;

c. konica orodja ni nujno, da se dotika vrha fiksne tocke;

d. orodje postavite tako, da boste imeli z orodjem Se vsaj 250 mm prostora (do-
sega) v smeri Xin Z (ali Y).

Tocko shranite s SHIFT + RECORD.
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2. Z vnaS8alko se postavite na X Direction Point in premaknite orodje v smeri X TF, kar je
enako smeri X v WF za vsaj 250 mm. Tocko shranite s SHIFT + RECORD.

3. Z vna$alko se postavite na Z Direction Point in premaknite orodje v smeri Z TF, kar je
enako smeri — Z v WF za vsaj 250 mm. Tocko shranite s SHIFT + RECORD.

4. Ko shranite zadnjo tocko (ZDP), se vam izraCuna rezultat in izpiSejo koordinate vaSega
TF, X, Y, Z, W, P in R. Kriticnho presodite ali so rezultati sprejemljivi.
5. Preverite oz. testirajte ustrezno nastavljenega TF na enak nacin, kot pri metodi 3 tock.

e @
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NASTAVITEV TF NA REALNEM ROBOTU

Na smiselno enak nacin kot v RG, na realnem robotu nastavite TF za orod;i:

e prijemalo SHUNK in
e varilno pistolo.

PRIMER PRIKAZA ZASLONSKE SLIKE RC ZA ODDAJO
Zaslonska slika 1:

afin Pojcr ook Window  Hep

Lo BE-f&- b - B 0HRERFASLIRARG $ IS G SS =

CIEEEE S05

Approach peint 1:
Approach point 2:

DEGEEE RO

1. 1 : 4 f ! : 0.0
el \ % W 0.0 2 0.0 R: e.0
VarPistola

VarPistol
Approach point 1: USED
Approach point 2: USED
Approach point 3:

it L

DODATNA VIDEO NAVODILA

1. MEHRING, Timothy: TOOL FRAMES IN FANUC'S ROBOGUIDE SOFTWARE,
dostopno na:_ https://www.youtube.com/watch?v=rPI12DVJKo-8, uporabljeno:
november 2023.

2. STAIFER, Dan: Creating a Tool Frame Using the Three Point Method, do-

stopno na:_https://www.youtube.com/watch?v=c1kNBFBDbIY, uporabljeno:
november 2023.
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https://www.youtube.com/watch?v=rPI2DVJKo-8
https://www.youtube.com/watch?v=c1kNBFBDbIY

V tej vaji boste v simulacijskem programu RoboGuide:
e pripravili robotsko celico za nastavitev uporabniSkega koordinatnega sistema:
o skrili elemente, ki jih ne potrebujete,
o postavili vse valje v luknje in jih ustrezno oznacdili,
e nastavili uporabniski koordinatni sistem za pobiranje valjev in preverili pravilno na-
stavitev uporabniSkega koordinatnega sistema,
e nastavili uporabniski koordinatni sistem za odlaganje valjev in preverili pravilno na-
stavitev uporabniSkega koordinatnega sistema ter

na realnem robotu na smiselno enak nacin kot v RG:

e na plo&¢i nastavili uporabniska koordinatna sistema.

Po koncani vaji oddajte datoteke:
1. skenirano in na roko napisano porocilo o opravljeni vaji (vrsta pdf — vse strani v enem
dokumentu, orientacija dokumenta portret, strani urejene po vrsten redu od 1. naprej),
2. zaslonsko sliko 1 (pdf, doc ... ustrezno orientirano) svoje robotske celice izkatere se vidi:
o ime robotske celice,
o vse elemente RC (robot, prijemalo, podstavek, valji ...) na ploS¢i se morajo vi-
deti zahtevani valji, vse postavljeno na sredino zaslona RG v polni velikosti —
Cez celi zaslon ter
o vklju€eno u€no enoto postavljeno na desno stran zaslona RG na kateri se mora
videti zaslon z nastavitvami UF (metoda, Stevilka UF, koordinate nastavljenega
UF, komentar in vse tocke),
o na UE mora biti aktivni UF, da se na ploS¢i vidi pravilno nastavljeni UF,
3. zaslonsko sliko 2 (pdf, doc ... ustrezno orientirano) svoje robotske celice izkatere se vidi:
o ime robotske celice,
o vse elemente RC (robot, prijemalo, podstavek, valji ...) na ploS¢i se morajo vi-
deti zahtevani valji, vse postavljeno na sredino zaslona RG v polni velikosti —
Cez celi zaslon ter
o Vklju€eno u€no enoto postavljeno na desno stran zaslona RG na kateri se mora
videti zaslon z nastavitvami UF (metoda, Stevilka UF, koordinate nastavljenega
UF, komentar in vse tocke),
o na UE mora biti aktivni UF, da se na ploS¢i vidi pravilno nastavljeni UF,
4. stisnjeno datoteko robotske celice, vrste*.rgx, narejene v RoboGuide-u.

Vse oddane datoteke morajo imeti smiselno enaka imena kot je ime robotske celice, le varnostna
kopija e mora na koncu imena imeti datum nastanka v obliki-YYYY_MM_DD.
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Priprava robotske celice za nastavitev koordinatnega sistema orodja
Predpogoj za prietek te vaje je, da imate izdelano robotsko celico — glej spodnjo sliko.

5 banding - WLOS sk Saare - a8 x

DEGEEE ROE

i co 72 scoscommm A%

HandlingTool
VB.30P/52 7DC3/52

Copyright 2019, All Rights Reserved
FANUC CORPORATION
FANUC America Corperation
Licensed Scftware: Your use constitutes
your acceptance. This product protected
by several U.S. patents,

PRIPRAVA ROBOTSKE CELICE
V robotski celici skrijte elemente, ki jih ne potrebujete:

1. Oviro:
a. Dvokliknite na fiksno tocko in prikaze se vam okno za nastavitev fiksne tocke.

b. V pojavnem oknu odkljukajte nastavitev Visible.

1 Fiksna_tocka

General Caiibration Parts  Simulation

Appearance

Mame |Fik5na_tncka |

CADFile [C:\ProgramData\FANUC\ROBOGUD|| 23

[ visible ]
Dere [Fretm= Transparent Opaque
Location Scale
X 400.000 mm Scale X 0.10000
Y 0.000mm | | scaley 0.10000
2 807.000{mm | ceaiez | 0.50000
w 0.000| deg

[[] Show robet callisions
P 0.000| deg

Lock All Location Values
R 0.000| deg

[11gnore mouse cantral

2 oK Cancel Apply Help

c. Potrdite na Apply in OK.
Na plos¢i dodajte vse valje na L strani (10) in vse valje na desni strani (10) plosce.

1. Dvokliknite na ploSco in prikaZe se vam okno za nastavitev plosce.

2. V zavihku Parts, kliknite na valj in kliknite na Add. V prikazanem oknu v polju Parts Count
vpiSite ustrezno Stevilo valjev (v smeri X, Y in Z), ki jih boste dodali ter v polju Location
nastavite Distance oz. razdaljo med njimi (V smereh X, Y in Z). Potrdite zOK.

Trije valji tvorijo enakostrani¢ni trikotnik, razdalja med valji (stranica trikotnika) je 53
mm. Razdaljo med sosednjima valjema, ki tvorita viSino trikotnika, pa izraCunajte s
pomocjo Pitagorovega izreka.
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3. Robota si postavite v pozicijo J1=0°,J2=-25°J3=-35°,J4=0°J5=-55° J6 =
0 ° in nastavite pogled od zgoraj oz., da na plo$¢o gledate od zgoraj v smeri robota.

4. Dvokliknite na plosco, v zavihku Parts kliknite na posamezni valj ter v polju Part Offset
obkljukajte Edit Part Offset. Na ploS¢i se vam oznadi valj in se na njem nariSe zeleni KS.
Z misko kliknete na koordinatno os in valj povlec€ita ¢im bolj natan¢no na luknjo na
plos¢i. V polju Edit Part Offset natanéno nastavite, da bo valj postavljen to€no na sredini
luknje plos€e (mnogokratnik Stevila razdalj med valji oz. viSin med valii).
Valje poimenujte na levi strani od L1 do L10, na desni pa od D1 do D10, kot prikazano na
spodnji sliki.

By

Y
000
" 000®
Yy

J
B RCNCNCE

5. Na vseh valjih v polju Parts obkljukajte:
a. Visible at Teach Time in
b. Visible at Run Time.
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_E‘_ Plosca @

General Calibration Parts  Simulation
Paris The number of Parts

1@ 30_kentura ’T
‘al[D 2] Add Delete
Export

Part Offset

[ Edit Part Offset

X 53.000 mm
¥ -332.000 mm
Z Z20.000 mm
w 50.000 deg
P 0.000 deg
R 0.000|deg

# Robot_jemalo)

MoveTo| |Record
Visible at Teach Time
Visible atRun Time

Show collisions ...

| OK H Cancel || Apphy | | Help ‘

Potrdite na Apply.
6. V zavihku Simulation na vseh valjih oznadcite:
a. Allow parts to bi picked, Create Delay 9999.00 sec in
b. Allow parts to bi placed, Destroy Delay 9999.00 sec. Potrdite na Apply in OK.

Izgled ploSCe z ustrezno postavljenimi valji.

= Plosca =
General Calibration Pafts  Simulation
The number of Parts

@ 30_kontura
VaiD 11 x
2

Add Delete

Part Offset
[ Edit Part Offset

X 53.000/mm
332,000/ mm
20.000/mm

¥
z

w 90.000/deg
3 0.000|deg
R

0.000|deg

v
sfisfisfisis[infssfisfisfisia[infssfisfisfislis[infisfisfco

# Robot_jemalo)
Visible at Teach Time:
Visible atRun Time

show collisions ..

NASTAVITEV UPORABNISKEGA KOORDINATNEGA SISTEMA

Nastavili boste dva UF, levega in desnega. Postavili ga boste smiselno tako, da boste lahko
pobrali valj L1 in ga odloZili na D1, potem L2 na D2 in tako do L10 na D10.
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1. MENU /6 SETUP / 3 Frames.

FEEEE SEE

1 UTILITIES endant Setup

(1 Prog Select
rog Selec lege

2 TEST CYCLE 2 General
3 MANUAL FCTNS 3 Frames
4 ALARM

51/0 |5 Ref Position
(8} 6 Port Init
=) 7 FILE |7 Ovrd Select
8 8 User Alarm
L 9 USER 9 Error Table

0 -- NEXT -- T==

Menu Favorites

(press and hold to set)

2. Ce nimate prikazanih User Frame-ov, preklopite na nastavitve User Frame, F3
[OTHER] in izberete 3 User Frame (slika levo).
Ce ste v nastavitvah koordinatnega sistema vseh KS ne vidite, kliknite tipko PREV
in potem preklopite na zelene KS, F3 [OTHER] (slika desno).

HEEREESEER HEEREESEER
SETUP Frames 6 SETUP Frames
Tool Frame / Three Point 5/10 Tool Frame Three Point
X Y Z Comment Frame Number: 1
1 0.0 0.0 115.0 [Prijemalo 1 X: 0.0 Y: 0.0 Z: 115.0
2 0.0 0.0 115.0 [Prijemalo 1 W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
3 -46.0 .0 120.0 [Servo Gun 1 Comment : Prijemalo|
4 0.0 0.0 0.0 [ 1
5. 0.0 0.0 0.0 [ 1 Approach point 1: USED
6 0.0 [l otHER 1 N 1 Approach point 2: USED
7 0.0 l [ 1 Approach point 3: USED
8 0.0 (2 Jog Frame [ 1
9 0.0 (3 User Frame [ 1
10 0.0 (4 Cell Frame [ ]
5 Cell Floor Active TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 1
[ TYPE] DETAIL |OTHER | | CLEAR | SETIND | [ TYPE] | [METHOD] | FRAME |

3. Postavite se na UF: 5 in ga izbriSete s klikom na tipko F4 CLEAR (vrednosti inkomentar)

g2 @
A
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4. V nastavitve vstopite s klikom na F2 DETAIL.
5. lIzberite metodo na F2 [METHOD], 1 Three Point.

SETUP Frames
User Frame Three Point
Frame Number: 5

X: 0.0 Y: 0.0 Z:
W: 0.0 P: 0.0 R:
Conment : ERE AR
Orient Origin Point: UNINIT
X Direction Point: UNINIT

Y DirqUiSnehESEnt : UNINIT
1 Three Point

2 Four Point
3 Direct Entry

[TYPE] | IMETHOD]| FRAME

6. Z vnasSalko se postavite na polje Comment, kliknite ENTER in vpiSite komentar, npr.
Levi, potrdite z ENTER.

7. Z vnasalko se postavite na Orient Origin Point in se s TCP postavite na koordinatno
izhodisCe, tj. valj L1. Na L1 se postavite tako, da dvokliknete na plosc¢e, v zavihku Parts
oznacite valj L1 in kliknete Move To.

SETUP Frames
User Frame / Three Point 5/9
X Y A Comment

1 0.0 0.0 0.0 [WORLD FRAME ]
2 150.0 50.0 0.0 [ ]
3 0.0 0.0 0.0 [ 1
4 0.0 0.0 0.0 [ 1
5§ 0.0 0.0 0.0 [ 1
6 0.0 0.0 0.0 [ 1
7 0.0 0.0 0.0 [Levi 1
8 0.0 0.0 0.0 [Desni 1
9 0.0 0.0 0.0 [ ]

Clear current frame ?

Tocko shranite s SHIFT + RECORD.
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'..' MILOSIC_lztok-Solitaire - Robot Controller!

Busy

Run 8 prod

SETUP Frames

Frame Number: 5

NULL LINE 0 T2 ABORTED ﬁ

User Frame Three Point 2/4

X: 0.0 Vg 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment : Levi
Orient Origin Point: RiHee:is)H)]
X Direction Point: UNINIT
Y Direction Point: UNINIT

FEERE SR

1

[TYPE] | [METHOD] FRAME

MOVE_TO RECORD

v zavihku Parts oznadcite valj L4 in kliknete Move To.

SETUP Frames
User Frame Three Point 3/4
Frame Number: 5

Point Recorded

X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment: Levi
Orient Origin Point: RECORDED
Direction Point: [RECORDED
Y Direction Point: UNINIT

[Tvee] | (meTHOD] |

FRAME | MOVEﬁTOl RECORD |

8. Z vnaSalko se postavite na X Direction Point in se s TCP postavite na najbolj oddaljeni
valj na koordinatni osi X, tj. valj L4. Na L4 se postavite tako, da dvokliknete na plosce,

9. Zvna$alko se postavite na Y Direction Point in se s TCP postavite na najbolj oddaljeni
valj na + X + Y ravnini, tj. valj L10. Na L10 se postavite tako, da dvokliknete na plosce,
v zavihku Parts oznacite valj L10 in kliknete Move To.
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Tocko shranite s SHIFT + RECORD.
10. Ko shranite 3. tocko, se vam izraCuna rezultat in izpiSejo koordinate vasega UF, X, Y, Z,
W, Pin R. Kriti€no presodite ali so rezultati sprejemljivi.

SETUP Frames
User Frame Three Point 1/4
Frame Number: 7
X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 BE! 0.0 R: 0.0
Comment: Levi
Orient Origin Point: UNINIT
X Direction Peoint: UNINIT
Y Direction Point: UNINIT
[ TYPE ] [METHOD] FRAME

11. Preverite oz. testirajte ustrezno nastavljenega UF. Preklopite v KS UF (COORD) in akti-
virajte vas UF (SHIFT + COORD in Stevilka vasega UF, za va$ primer §t.5).

a. Postavite se na eno shranjeno to¢ko, Orient Origin Point tako, da se z vnaSalko
postavite na to polje in pritisnete kombinacijo tipk SHIFT + MOVE_TO. TCP se
postavi na koordinatno izhodisce.

b. S translacijami preverite ustrezno gibanje TCP v vseh smereh (X, Y in Z) vaSega
UF:5.

Smiselno enako nastavite uporabniski koordinatni sistem na desni strani in ga stestirajte (UF:
6, komentar: Desni).

NASTAVITEV UF NA REALNEM ROBOTU

Na smiselno enak nacin kot v RG, na plos¢i na realnem robotu, nastavite uporabnisSka
koordinatna sistema.
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Robota postavite v izhodiS€e. V drevesni strukturi na + odpirajte skupine, da poiscete

skupino UserFrames in kliknite na UF: 5. Pokaze se vam UF s svojimi koordinatami. Na UE
imejte prikazano nastavitev za UF: 5.

Zaslonska slika 1:

5 banding - WLOS

v
) A OERAETAELELARG F o se eSS P Nl
ja[=]plo[T].rfo]x]
Lo T2 aorteo R 4%

User Frame Three Foint 1/4
Frame Number: 7

X 0.0 ¥:
W 0.0 R:

0.0
0.0

z: 0.0
R: 0.0
Conner T
Orient Origin Point: UNINIT
X Direction Point: UNINIT
Y Direction Point: UNINIT

BWE (C1-Gr -8 e RO

Prikazite Se UF: 6 in na UE nastavitev za

UF: 6. Zaslonska slika 2:

S a0 - LS ek S

e b Ve G hate L S

e
k5 BE-2 & b U A0 REETAGLZLALG F eGP E

Commen ¢ : [ETETE
Orient Origin Point: UNINIT
X Direction Point:  UNINIT
Y Direction Point: UNINIT

DODATNA VIDEO NAVODILA

1. WILLEA, Adam: FANUC User Frame Setup and Strategy, dostopno na:
https://www.youtube.com/watch?v=LV|TjpxZV50, uporabljeno: november
2023.

2. WILLEA, Adam: FANUC User Tool Setup Tips, dostopno na:

https://www.youtube.com/watch?v=TxvgeOsj4tU, uporabljeno: november
2023.
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https://www.youtube.com/watch?v=LVjTjpxZV50
https://www.youtube.com/watch?v=LVjTjpxZV50
https://www.youtube.com/watch?v=TxvqeOsj4tU
https://www.youtube.com/watch?v=TxvqeOsj4tU

VAJA 5: POBIRANJE IN ODLAGANJE TREH VA-

LJEV POSTAVLJENIH V LINIJO Z RACUNANJEM PO-
ZICl1J

V tej vaji boste v simulacijskem programu RoboGuide:

e izdelali program za pobiranje in odlaganje treh valjev, v katerem boste:
o deklarirali in inicializirali spremenljivke (registre),
o deklarirali in inicializirali pozicijske spremenljivke (pozicijske registre),
o izvajali matematiCne operacije z registri in pozicijskimi registri ter
o uporabili konéno zanko (kon&no ponavljanje) in

e narealnem robotu:
o prenesli preizkusen program iz simulacijskega okolja RoboGuide na realnega

robota,

o testirali program v T1/T2 nacinu obratovanja in
o zagnali program v AUTO nacinu obratovanja.

Po koncani vaji oddajte datoteke:
e skenirano in na roko napisano porocilo o opravljeni vaji (vrsta pdf — vse strani v enem
dokumentu, orientacija dokumenta portret, strani urejene po vrsten redu od 1. naprej),
e zaslonsko sliko (pdf, doc ... ustrezno orientirano) svoje robotske celice iz katere se vidi:

o ime robotske celice,

o vse elemente RC (robot, prijemalo, podstavek, plos¢a, ovira, valje ...) na plosci
se morata videti obe polovici — L in D od ovire) in postavljene na sredino zaslona
RG v polni velikosti — ¢ez celi zaslon ter

o vkljuéeno u¢no enoto postavljeno na desno stran zaslona RG,

o celotna koda programa in vseh uporabljenih podprogramov (razen podprogra-
mov za zapiranje in odpiranje prijemala) — zaslon UE ustrezno razdelite na vec
delov in v njih prikazite glavni program, podprogram za pobiranje in podprogram
za odlaganje,

e video posnetek delovanja programa, vrste *.avi, velikosti 1.920 x 1.080in
e stisnjeno datoteko robotske celice, vrste*.rgx, narejene v RoboGuide-u.

Vse oddane datoteke morajo imeti smiselno enaka imena kot je ime robotske celice, le varnostna
kopija Se mora na koncu imena imeti datum nastanka v obliki-YYYY_MM_DD.
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Programiranje aplikacije za pobiranje in odlaganje izdelkov postavljenih v liniji, Pick &
Place

Predpogoj za prietek te vaje je, da imate izdelano vajo 2 (glej spodnjo sliko).

3 HandingPRO - 4.C-1 MILOSIC Jrtok-Sobtaire =B X
Fle Bt View Cei fobat Teh Tethun Projea Tools Window Help
.

FEm ¢ Flab-5-BB-8 - -1 1 20F2FTAe LB ARG 47 dodfy p- = ta

HandlingTool

V8.30P/52 7DC3/52

Copyright 2019, All Rights Reserved
FANUC CORPORATICON
FANUC America Corporation
Licensed Software: Your use constitutes
your acceptance. This product protected
by several U.S. patents.

S TEEERD
EEEBCREEE
IECEEREE:

PRIPRAVA PROGRAMA

1. Najprej naredite kopijo obstojecih (pod)programov:
e program PNP_G kopirajte v PNP_3_G,
o podprogram PNP_P kopirajte v PNP_3 P ter
e podprogram PNP_O kopirajte v PNP_3_O.
Kopijo lahko naredite na dva nacina, na u¢ni enoti, UE ali pa v drevesni strukturi programa
RoboGuide, RG.
Kopiranje programa na UE:
e kliknite SELECT in izberite program, ki ga Zelite kopirati,
e s tipko NEXT na UE preklopite menijske tipke (F1 do F5),

FEREE SR

PNP_X_G LINEO T2 ABORTED ﬁ

P r—

PROGRAM COPY
687836 bytes free 14/28 —-—— Copy Teach Pendant Program 1/1

No. Program name Comment From:
10 KONTURA [ 1 PNP_G
11 NULL [ 1 To:
12 PNP [ 1 PNP 3 [8
13 PNP4B [ 1
1 O )
15 BNP O [ 1
16 PNP_P [ 1 Alpha input 1
17 PNP_X G [ 1 Words
18 PNP X O [ 1 Upper Case
19 PNP X P [ ] Lower Case

T 0ld Value: PNP_G Options/Keybd

copy | DETAIL | LOAD | SAVE AS | PRINT | > RSR | PNS | STYLE | JOB | TEST |

o Kkliknite F1 COPY, vpiSite novo ime programa in na vpra$anje »Copy OK?« potrdite s
F4 YES.
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Kopiranje programa v drevesni strukturi RG:
e v drevesni strukturi s klikom na + Robot Controllers poiScite skupino Programs ter
jo s klikom na + odprite,

EF Fandingt$0 4.1 MLOEK sk Seba
e ca

(mj=] {0 T]rla]x]

SYST-179 SHIFT-RESET Raleased
PICKNPLACE LINE 0 T2/ ABGRTEO IR |

HandlingTool
VB.30P/52 7DC3/52

Copyright 2019, All Rights Reserved
FANUC CORPORATION
FARUC America Corporation
Licensed Software: Your use constitutes
your acceptance. This product protected
by several U.S. patents.

e poiscCite program, ki ga Zelite kopirati, nanj kliknite z D tipko na miski, iziprikazanega
menija izberite ukaz Copy (Duplicate) ter vpiSite novo ime, potrdite z OK.

PRIPRAVA VALJEV

V kolikor imate Ze vseh 20 valjev postavljenih na ploS¢i (vidnih/skritih), prikazite tri (3) valje na
levi za pobiranje in skrijte vse valje na desni strani plosce (smer robota), kot je prikazano na
spodniji sliki.

General Calbration Pars  Simulation
Paris. The number of Parts

@ 30_kontura
@ vailD 1] !
ValilD Deicte
L 2 | A Delete
& Vo ==l

i VaiD 5] Part Offset
i vaiD 7 [ Edit Part Offset

-7.000 mm

-215.000 mm
-1.000 mm
90.000/deg

0.000 deg

L]

<

2

=

]
et =R

90.000 deg

il vai 10) (@ 1o Part ~

Record
[] visible at Teach Time
[] visible at Run Time

#| Show collisions

[ ok | [cancel | [Apply | [ Help |

E1
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Za pravilno simulacijo premikanja valjev (prikazovanje/skrivanje), nastavite ¢as pred
ukazom za pobiranje in ¢as po ukazu za odlaganje na 15 s, kot to prikazuje spodnja slika.

1 Plosca - Plosca
General Calibration Parts ~ Simulation General Calibration Parts  Simulation
Parts Part Simulation Parts. Part Simulation
Name [] Allow partto be picked Hame [] Allow partto be picked
W vaiil 2] Create Delay | 15.00]sec @ Vaiil 2] Create Delay | 0.00]sec
@ 30_kontura i@ 30_kontura
N Val[D
.WIJ[DB] |:|Allowpartto be placed . ]_[ & Allowpartto be placed
i ValiL 6] i ValiL 6]
i VaiD 6] Destroy Delay sec i valo 8] DestroyDelay|  15.00/sec
i ValiL 2] i ValiL 3]
i valio 3) il vaiiiD 3)

Presence /O

| B RobotControliert |

Presence /O
| B RobotControllert |

i vaiL 10) i valiL 10]
il valiL 9] i valiL 9]
i vl 1] o[ o] 1=[oFF ~ i vaiL 1] o [ of1=[orF ~

o vaiil 7] al i vaiiL 7 sl -
= [ 1=
& a4 ([ o1-[_9 ® a4 d 0

i valD 9] Part Random Offset i valiiD 9] Part Random Offset
9 vaiD 7] Disabled » ® vaiD 7) Disabled »
iiflp valD 4] i valiD 4]
. alilD 1] X 0.000 /mm . ValilD 1] M- 0.000 mm
il ValiiD 5] i 0.000 [mm iiflp valiD 5] Yo 0.000|mm
j ValfL 5
:::‘E;Z]] 7+ 0.000 |mm =W|]'{D2]] Z 0,000/ mm
i i
. Vali[L 2] YW 0.000 deg . Valj[L 2] W+ 0.000 deg
i vaiiD 10] Pa 0.000|deg i valiD 10] P 0.000|deg
R+ 0.000|deg R+- 0.000|deg
ave To PRI Save To PRI
[ RobatControllent ] RobotCantraller
&% GP: 1- LR Mate 200D/ ¥ GP: 1- LR Mate 200iD/
PR[ 1 1 PRI 1) ]
F_“, QK Cancel Apply Help E’, OK Cancel Apply Help

V kolikor valjev $e nimate pripravljenih, nadaljujte z naslednjim postopkom za pripravo valjev,
v nasprotnem primeru nadaljujte z naslednjim poglavjem.

1. Za pripravo valjev dvokliknite na plo&¢o. V zavihku Parts dodamo vec valjev.

9 Handing P 4.C.1 MALOSK b Sebaie oy
[ bt T bl Pt ook Wndow  Hep

Ble ¢ [flee-5-BE-ta-r -1 12008 R@d3Tatlla A8Q ¢+ doslfsP-=ina
BECa

f=]e[o] Tfr]o]x]
M 5ST-175 SHIFT-RESET Reieased n T

PICKKPLACE LINE 0 T2 ABORTED

HandlingTeol
v8.30B/52 DC3/52

Copyright 2019, All Rights Reserved
FANUC CORPORATION
FANUC America Corporation
Licensed Software: Your use constitutes
your acceptance. This product protected
by several U.S. patents.

B oo ol [ PERPUAE O SYST-173 SHETAESET ekeomd

2. S klikom na gumb Add dodamo zahtevano Stevilo valjev. Priporo€am, da najpréj izbrisete
valje in jih potem dodate. Kliknete na Valj[2] in ga s klikom na gumb Delete izbriSete.

o O
A
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3. Ponovno kliknite na Add ter nastavite ustrezno Stevilo valjev v smeri X in Y ter jih
postavite na ustrezno razdaljo. Za nas primer bodo v smeri X 3 valji na razdalji 53 mm, v
smeri Y pa 2 valja na razdalji 240 mm.

ju]=] o] T]rfe]x]
PlexPLACE LINE o T2 asokTeo EERV l

HandlingTeol
Vv8.308/52 DC3/52

Copyright 2019, All Rights Reserved
UC CORPORATION
FANUC America Corporation
Licensed Software: Your use constitutes
your acceptance. This product protected
by several U.S. patents.

b

HandlingTool
v8.308/52 TDC3/52

Copyright 2019, All Rights Reserved
FANUC CORPORATION
FANUC America Corporation
Licensed Software: Your use constitutes
your acceptance. This product protected
by several U.S. patents.

T P -

4. Valje, ki jih pobirate, n

L

astavite vidne, valje, ki odlagate, nastavite nevidne.

04

)i a0 EARTABLER ARG L s eSS P~ Ba
DEEEEROR
prcktwLsCE e 0 T2 Aborteo IR |

HandlingTool
v8.30B/52 7DC3/52

Copyright 2019, All Rights Reserved
FANUC CORPORATION
FANUC America Corporation
Licensed Software: Your use constitutes
your acceptance. This product protected
by several U.5. patents.

8 ot Gt PROAE

5. V zavihku Simulation, nastavite vidnost valjev, ki se pobirajo, 15 s pred ukazom za prije-
manje in vidnost valjev, ki se odlagajo, 15 s po ukazu za odlaganje.

o

91

CoVEs for Advanced Manufacturing | #L.CAMP_EU



b
i Ba0E EFFFaATLIL A S TGSy -~ RE

DEEEE ROE
sonreo S

HandlingTool
v8.308/52 7DC3/52

Copyright 2019, All Rights Reserved
FANUC CORPORATION
FANUC America Corporation
Licensed Software: Your use constitutes
your acceptance. This product protected
by several U.S. patents.

UREJANJE PROGRAMA

1. V programu boste potrebovali nekaj spremenljivk oz. registrov:

¢ R[31:STEVEC] - Stevec za Stevilo ponovitev pobiranja in odlaganja, za nas
primer 3 ponovitve,

o R[32:RAZMIK] — vrednost razmika med valji, za na$ primer 53 mm,

o R[33:ZAMIK] — izraCun vrednosti za koliko se naj tocka pobiranja/odlaganja pre-
makne,

o PR[1:PREMIK] — vpis koordinat za koliko se naj to¢ka pobiranja/odlaganja pre-
makne.

2. Deklarirajte spremenljivke oz. registre tako, da vpiSite komentar oz. ime registra. Na UE
kliknite DATA/F1 [TYPE] in izberite 1 Registers. S smernimi puscicami se postavite v polje
komentarja registra in pritisnite ENTER. Izberite Options/Keyb in F5 KEYBOARD. Za prvi
register vpisite ime STEVEC, za drugi register RAZMIK in za tretji ZAMIK.

FEEEEMNEE
PICKNPLACE_X LINE 0 T2 ABORTED Bl®)]
1/200 1/200
r 1 -0 rp 1 1=0
R[ 2: 1=0 R[ 2: 1=0
R[ 3: 1=0 R[ 3: 1=0
R[ 4: 1=0 R[ a: 1=0
R[ 5: 1=0 R[ 5: 1=0
R[ &: 1=0 R[ &: 1=0
R[ 7: 1=0 R[ 7: 1=
R[ 8: 1=0 R[ 8: 1=0
R[ 9 1=0 R[ 9: 1=0
R[ 10 1=0 R[ 10: 1=0
R[ 11 1=0 R[ 11: 1=0
(YT i RI 12: 1=0
0 R[ 13: 1-0
g R[ 14: 1=0
0 R[ 15: 1=0
- 0 R[ 16: 1=0
2 Position Reg 0 R[ 17: 1=0 Upper Case
. 0 R[ 18: 1=0
3 String Reg o a1 15 1% Lower Case
4 KAREL Vars & RI 20: 1=0 Punctuation
01d Value
5 KAREL Posns Options/Keybd
| TYPE | | | | OVRSTRK INSERT CLEAR | SPACE KEYBOARD
4 L1 roler

33/200

R[ 31:STEVEC
R[ 32:RAZMIK

RI 33 N

o]

=

W

-
1 T (1 1}
=Nl lelNeNeNe NNl

Press ENTER

[ TYPE ] |
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3. Podobno nastavite za pozicijske registre PR][i]. Na UE kliknite DATA/F1 [TYPE] in
izberite 2 Position Reg. S smernimi pus&icami se postavite v polje komentarja pozicijskega
registra in pritisnite ENTER. Izberite Options/Keyb in F5 KEYBOARD. PR[1] dodajte ime
o0z. komentar PREMIK.

DEREE S

Run 2 prod [N PNP_X_G UINE 0 T2 ApORTED I
DATA Position Reg

2 N PREMTK

PR[
PR[
PR[
PR[
PR[
PR[
PR[
PR[
PR[ 10:

PR[ 11:

Press ENTER

1/100

WO U W
{1 | (| I | [ | Y [ |
* % % %k & % ¥ % * % %

e e e e e e e e e

[ TYPE] | MOVE7T0| RECORD | POSITION | CLEAR |

4. V UE odprite prej kopiran glavni program PNP_3 in v njem uredite:
e inicializirajte spremenljivke oz. v StevilCni register vpisSite razmik med valji,
o R[32:RAZMIK] = 53,
e inicializirajte pozicijski register oz. mu vse kartezi¢ne koordinate postavite na vre-
dnostO,
o PR[1:PREMIK] = LPOS
o FOR R[31:STEVEC]=1TO6
o PR[1,R[1]:PREMIK] = 0
o ENDFOR,
¢ vstavite FOR zanko za 3 x ponovitev pobiranja in odlaganja,
o FORR[31:STEVEC]=0TO 2
O ...
o ENDFOR,
e izraCunajte zamik in ga vpiSite v pozicijski register v koordinato X,
o R[33:ZAZMIK] = R[31:STEVEC] * R[32:RAZMIK],
e v podprogramih za pobiranje in odlaganje popravite program tako, da se
bodo toCke premikale za razdaljo med valji,
oJ P[2:APP1] 50 % CNT50 Offset, PR[1:PREMIK],
e da se pri zadnji ponovitvi iz to¢ke vracanja (RETREAT), TCP v izhodis¢no pozi-
cijo (HOME) ne vraca preko toCke za izogibanje oviri nazaj (VIA),
o IF R[31:STEVEC] <2 THEN
oJ P[5:VIA] 50 % CNTS50
o ENDIF.
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Glavni program je razviden iz naslednjih slik:

MB: zACETHE VREDNOSTI
2: UTOOL_NUM=1

UFRAME_NUM=1

: OVERRIDE=100%

I'VPIS RAZMIKA MED VALJT
R[32:RAZMIK]-53

9: INICIALIZACIJA BR
10: PR[1:PREMIK]=LEOS

11: FOR R[31:STEVEC]=1 TO €
12:  PR[1,R[31] :PREMIK]=0
13: ENDEOR

15: !IZHODISCNA POZICIJA
16:7 BP[1:HOME] 505 CNTSO

18: 1PONOVITEV 3 X
1%: FOR R[31:STEVEC]=0 1O 2

21: 'IZRACUN ZAMIKA

: R[33:ZRMIK]=R[31:STEVEC]*
: R[32:RRZMTK]

I'VPIS ZRMIKA V PR V KOORDINATO X
FR[1, 1: FREMIK]=R[33: ZAMIK]

' POBIRANGE

: CALL PNE_X P

1ZOGIBANJE OVIRI

:J P[5:VIA] 50% CNT50

1ODLAGANJE

: CALL ENE X O

'1Z0GTBANJE OVIRT NAZAJ
IF (R[31:STEVEC]<2) THEN

:J P[5:VIA] 50% CNTSO
: ENDIF

'KONEC PONAVLJANJA

D POINT |

| | TOUCHUP | >

MB: zACETHE VREDNOSTI
2: UTOOL_NUM=1

UFRAME_NUM=1

: OVERRIDE=100%

I'VPIS RAZMIKA MED VALJT
R[32:RAZMIK]-53

9: INICIALIZACIJA BR
10: PR[1:PREMIK]=LEOS

11: FOR R[31:STEVEC]=1 TO €
12:  PR[1,R[31] :PREMIK]=0
13: ENDEOR

15: !IZHODISCNA POZICIJA
16:7 BP[1:HOME] 505 CNTSO

18: 1PONOVITEV 3 X
1%: FOR R[31:STEVEC]=0 1O 2

21: 'IZRACUN ZAMIKA

I TZOGIBANJE OVIRI
P[5:VIA] 50% CNT50

:  ODLAGENJE
34: CALL ENP_X O

36: !TZOGIBANJE OVIRI NAZAJ
37: IF (R[31:STEVEC]<Z) THEN
38:J P[5:VIA] 50% CNTSO0

39: ENDIF

20z

41: 'KONEC PONAVLJANJA
42: ENDFOR

43:

44: !IZHODISCNA POZICIJA
45:7 @P[1:EOME] 50% CNT50
[End]

D POINT |

| | TOUCHUP | >

5. V UE odprite prej kopiran podprogram PNP_3_P in v vseh tockah dodajte zamik s pozicij-

skim registrom. Podprogram je razviden iz slike.

6. V UE odprite prej kopiran podprogram PNP_3 O in v vseh to¢kah dodajte zamik s pozicij-

skim registrom. Podprogram je razviden iz slike.

| POBTRANJE
2:7 P[2:RPP1] 503 CNISO
: Offser, FR[1:FREMIK]
3:L P[3:GRIP] 200mm/sec FINE
1 Offset, PR[1:PREMIK]
4: CALL HAND_CLOSE
S:L P[4:RT1] 100mm/sec CNTSO
: Offset,PR[1:PREMIK]
[End]

R: ooirGRNGE
2:7 P[6:APE2] 50% CNISO0
: Offset, PR [1:EREMIE]
3:L P[7:DROP] 100mm/sec FINE
: Offset,PR[1:PREMIK]
4: CALL HAND_OPEN
5:L F[9:RT2] 200mn/sec CNISO
: Offset, PR[1:PREMIE]
[End]

E] POINT

TOUCHUP

>
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7. Simulacijska podprograma za zapiranje in odpiranje prijemala, HAND_CLOSE in
HAND_OPEN, spremenite, da bosta pobirala in odlagala vse valje in ne samo prvivalj.
e V drevesni strukturi dvokliknite na simulacijski podprogram HAND_CLOSE in v
parametru From ( izberite Plosca: Valj[*].

&, Simulation Pragram Editor - Robot Controller] - HAND_CLOSE =
~ . x| &) B B D8 .8 .
Record Touchup MoveTo Forward Backward Inst MNone Mone

- -0 X d" €2 | B RobotControllert v|§|-|.twn_ch_>5|£ v

: Pickup { FUREU ~

From | [EE4 Plosca @ Valj[]

¥ GP:1-UT: 1 (Prijemala)

e V drevesni strukturi dvokliknite na simulacijski podprogram HAND_OPEN in v pa-
rametru On ( izberite Plosca: Valj[*].

1, Simulation Program Editor - Robot Controller] - HAND_OPEN =3
e Y N -~ I I S S S
Record Touchup MoveTo Forward Backward Inst MNone Mone
PR éE? « X :i’ €) | B RobotContrallert + | &5 HAND_OPEN v

: Drop( @ Valj

Ae0 Al ¥ GPo1-UT: 1 (Prijemalo)

On ( E84 Plosca : Valj[]
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PRIMER PRIKAZA ZASLONSKE SLIKE RC ZA ODDAJO

BF HandlingPRO - 4_.C-1_MILOSIC Iztok-Soltaire
Ele fdt  View Col Bobot Teach Tetun Brojet ook Window Help

BEeE -~ (e 7 [k

-r - EhER - 8 e

»on e o RE@TA R LG

.
3 marssat razee
5 e

o
o

<
ROBOGUTE Favories
B Robiot Cantroller!

IPLACE . on Aokl Costrolest
nces

J GP-1 - LR Wale 200045 an Retet Cortn

o

oo . &
= pack ™ Fed ads
a0 Workcet = =
;hol(;nuqlejt Recard Run || Hai Reset
— - 127 sec @
i S e
& onwon [ =]
2 Pooac Srochonas T
) motworiasTe
o i Fast
[ —
: s 0 s

[ =T

Reres Display
7] Gemsion Dea
[ Toughtpain visiie

[ ise windows
1 5o Vi During R
[ shomdomtCrems

[ ol

[ awmrt an Fat

[ Programintacs
[ postCaiision ana e Break o Coacter

[ Goticin

[ Coect TCR Trace
® shawLines iy
© ShamLines and Tras
[ Snow Buning flun
O 7ol Trace

< o robel enurs >

1ZACETNE VREDNOSTI

'VPIS RAZMIKA MED VALJL

] Cobect Frofe Oat ssa smaties pckiace srumsers)

40/48
R[33:ZRMIK]=R[31:STEVEC] *

ER[L, L: PREMIK]=R[33: ZAMIK]

QA 84

POINT

TOUCHUP

>

daEfgP-= o

HIZHODISCNA POZICIIM

GPIL:EOME] 0% CHTSO

1ZACETNE VREDNOSTI

UTOOL_NUM=L R[32:RRZMIK] UTOOL_NUM=L
: UFRAME_NUM=1 : UFRAME_NUM=1
i OVERRIDE=100% IVPIS ZEMIKA V PR V KOORDINATO X i OVERRIDE=100%

€: IVPIS RAZMIKA MED VALJI

7: R[32:RAZMIK]=53 ' EOBIRANJE 7: R[32:RAZMIK]=53
3 CALL BNE_X_B 3
:  VINICIALIZACIJE IR :  VINICIALIZACIJE IR
10: PR[1:PREMIK]=LEOS '1Z0GIBANJE OVIRI 10: PR[1:PREMIK]=LEOS
11: FOR R[31:STEVEC]-1 TO € P[5:VIA] 50% CNTSO 11: FOR R[31:STEVEC]-1 TO €
12: PR[1,R[31] :PREMIK]=0 12: PR[1,R[31] :PREMIK]=0
13: ENDEOR 1ODLAGANIE 13: ENDEOR
14: CALL ENE_X O 14:
15: !TZHODISCNA POZICIJA 15: !TZHODISCNA POZICIJA
16:7 @P[1:HOME] 50% CNISO '1ZOGIBANJE OVIRT NAZAJ 16:7 @P[1:HOME] 50% CNISO
17: IF (R[31:STEVEC]<2) THEN 17:
18: IPONOVITEV 3 X B[5:VIA] S0% CNTSO 18: IPONOVITEV 3 X
19: FOR R[3L:STEVEC]=0 IO 2 ENDIE 19: FOR R[3L:STEVEC]=0 IO 2
20: 20:
21: !TZRACUN ZRMIKR 'KONEC PONAVLJANJA 21: !TZRACUN ZRMIKR

BEEE 4 &

iH0aaE 4 &
0 -1 R

HE

el - - [ |- G <)

IZOGIBANJE OVIRI

1ZOGIBANJE OVIRI NAZAJ
IF (R[31:STEVEC]<2) THEN
B[S:VIA] S0% CNTSO
ENDIE

KONEC PONAVLJANJA
ENDFOR

IZHODISCNA POZICIJA
45:7 @P[1:HOME] 50% CNT50

POINT

TOUCHUP

>

MILOSIC_zt

oitaire - Robot Controller!

! POBIRANJE
P[2:RPP1] 50% CNTSO

: Offset,BR[1:PREMIK]

3:L P[3:GRIF] 200mm/sec FINE
1 Offset,PR[L:PREMIK]

1ODLAGANJE
P[6:RPP2] 50% CNTS0

: Offset, FR[1:PREMTK]

3:L P[7:DROP] 100mm/sec FINE
: Offset,PR[L:PREMIK]

4: CALL HAND_CLOSE 4: CALL HAND_OPEN
5:L P[4:RT1] 100mm/sec CHTSO 5:L P[9:RT2] 200mm/sec CNTSO
: Offset,PR[1:PREMIK] : Offset, FR[1:PREMTK]
[End] [End]

TOUCHUP

>

E:l POINT

DODATNA VIDEO NAVODILA

1. WILLEA, Adam: FANUC Roboguide Tutorial, dostopno na:
https://www.youtube.com/watch?v=neAFHpIKu-Y, uporabljeno: januar 2021.
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V tej vaji boste v simulacijskem programu RoboGuide:

e izdelali robotski program, ki bo prestavil 10 valjev preko ovire na drugo stran,

e izdelali podprogram za inicializacijo ter podprograma za pobiranje in odlaganje,

e na levi srani plos¢e (pobiranje/odlaganje) uporabite TF1 in UF5,

¢ na desni strani ploS¢e (odlaganje/pobiranje) uporabite TF1 in UF6,

e v ostalih primerih (glavni program) uporabite TF1 in UF1,

e izdelajte aplikacijo 2, da program neprekinjeno zlaga tja in nazaj, med ponovitvami
naj bo 3 s pavze v izhodis¢ni (HOME) poziciji,

e izdelajte aplikacijo 3, da bo robot s senzorjem poiskal valje in samo te premikal tja in
nazaj vedno na iste pozicije pobiranja in odlaganja (1. valj vedno odlozi na 1. mesto ...
3. na 3. mesto...),

e izdelajte aplikacijo 4, da bo robot s senzorjem poiskal valje in samo te pobral in jih
odlozil na drugo stran na prva prazna mesta (1. najden valj, ki ne nujno stoji na 1.
mestu, lahko na 3. mestu in ga odloZi na 1. prazno mesto, 2. najden valj, ki ne nujno
stoji na 2. mestu, lahko na 6. mestu in ga odloZi na 2. prazno mesto ...),

e narealnem robotu:

o prenesli preizkuSen program iz simulacijskega okolja RoboGuide na realnega
robota,

o testirali program v T1/T2 nacinu obratovanja in

o zagnali program v AUTO nacinu obratovanja.

Po koncani vaji oddajte datoteke:
e skenirano in na roko napisano porocilo o opravljeni vaji (vrsta pdf — vse strani v enem
dokumentu, orientacija dokumenta portret, strani urejene po vrsten redu od 1. naprej),
e zaslonsko sliko (pdf, doc ... ustrezno orientirano) svoje robotske celice iz katere se vidi:

o ime robotske celice,

o vse elemente RC (robot, prijemalo, podstavek, ploS¢a, ovira, valje ...) na plosci
se morata videti obe polovici— L in D od ovire) in postavljene na sredino zaslona
RG v polni velikosti — ¢ez celi zaslon ter

o Vklju€eno u¢no enoto postavljeno na desno stran zaslona RG,

o celotna koda programa in vseh uporabljenih podprogramov (razen podprogra-
mov za zapiranje in odpiranje prijemala) — zaslon UE ustrezno razdelite na vec
delov in v njih prikazite glavni program, podprogram za pobiranje in podprogram
za odlaganje,

e video posnetek delovanja za vsako aplikacijo posebej, vrste *.avi, velikosti 1.920 x
1.080in
e stisnjeno datoteko robotske celice, vrste*.rgx, narejene v RoboGuide-u.

Vse oddane datoteke morajo imeti smiselno enaka imena kot je ime robotske celice, le varnostna
kopija e mora na koncu imena imeti datum nastanka v obliki-YYYY_MM_DD.
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Programiranje aplikacije za pobiranje in odlaganje izdelkov postavljenih v ravnini oblike
enakostrani¢nega trikotnika, Pick & Place

Predpogoj za prietek te vaje je, da imate izdelano vajo 4 in vajo 5 (glej spodnjo sliko).

BF HandlingPRO - MILOSIC ztok-Soltaire
bot Teach Testfun  Proeat Teols Window Hel

i
m P [Hlab-m-BE-t - - 1120 REFOFARLEGAIG ST io el P-=bE

: !'POBIRANJE IN ODLAGANJE
: !Izdelal: Iztok MILOSIC
!

o 'ZACETNE VREDNOSTI
:  UTOOL NUM=1

: UFRAME NUM=1

: OVERRIDE=100%

: !VPIS RAZMIKA MED VALJI
:  R[32:RAZMIK]=53

- e,
«

RoBooUDE Fovoraes
B Robet Contralier Gewexc < Mo robiot exrors >

PRIPRAVA PROGRAMA
1. Najprej naredite kopijo obstojecih (pod)programov:
e program PNP_3 G kopirajte v PNP_10_G,
e podprogram PNP_3 P kopirajte v PNP_10_P ter
e podprogram PNP_3_O kopirajte v PNP_10_0O.

PRIPRAVA VALJEV

Na plo&cCi prikazite vseh deset (10) valjev na levi za pobiranje in skrijte vse valje na desni
strani plosCe za odlaganje (smer robota), kot je prikazano na spodniji sliki.

Za pravilno simulacijo premikanja valjev (prikazovanje/skrivanje), nastavite ¢as pred ukazom
za pobiranje in ¢as po ukazu za odlaganje na 9999 s.

s O
y
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Ce boste valje pobirali na levi in odlagali na desni ter ponovili pobiranje na desni in
odlaganje na levi (ponavljanje), potem ¢as pred ukazom za pobiranje in ¢as po ukazu za
odlaganje za vse valje nastavite na 9999 s, kot to prikazuje spodnja slika.

= Ploea
General Calibration Parts ~ Simulation
Parts Part Simulation
Mame [+] Allow partto be picked
L vaij 27 [ Create Delay | 9999.00|sec
@ i30_kontura |
[ wvaliD 2]

Allow part to be placed

[ ] valjL 8]
[ \vaiio 8] Destroy Delay 533
[ Y valiL a1
-
. VallD 3] Presence W0
Walj[L 10]
g VoL 101 |ﬁ Robot Controllert v|
[ ] walfL 91
% o[ o 1=[oFF ~
[ "TvallL 71
GI[ 1=
[ ] wvalfL 4] Ijl I:I
. Part Random Offzet
b J VailD 71 Disabled >
[ "1 valiD 4]
0.000 mm
. K
L | ValilD 5] Y 0.000|mm
[ JvaliL 51
0.000 mm
[ Yvaiip 21 Z
[ 1 walfL 2] W 0.000|deg
L] VailD 10] P 0.000|deg
R+ 0.000 |deg

[ RobotController!
ﬁ' GP: 1 - LR Mate 200iDJ

PRL 1] ]

b oK Cancel Apply Help

UREJANJE PROGRAMA

1. Deklarirajte in inicializirajte si potrebne spremenljivke oz. registre (Stevec v X in Y smeri,
dimenzije oz. razmike med valji v X in Y smeri ...). Za inicializacijo si naredite podprogram z
imenom PNP_INIT, ki ga kli¢ete iz glavnega programa PNP_10_G. Primer prikazuje spod-
nja slika:

'Postavitev zacetnih vrednosti
R[20:5tevec_X]=0
R[2l:5tevec_X2]=3
R[22:5tevec_Y]=0

B[23:Bazmik X]=53

B[24:Bazmik X3]1=26.5
R[25:Bazmik Y]=45.9

'Brisanje poz. registra
PR[1]=LPOS

FOR R[20:5tevec_X]=1 TO &
PR[1,E[20]]=0

ENDFOR

= e
Wb = O WD 0 -] e O e L B
B5 =R ms s &R 5 %5 s mm o wm As am mw

™
=)

Za zamikanje oz. izraCunavanje pozicij si naredite izra¢un, ki ga vkljucite v glavni program in ga
prikazuje spodnja slika:

v O
A
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2l: !Izracun Y koordinate

22: FOR R[22:5tewvec_Y]=0 IO 3

23: R[28:Izracun Y]=R[22:5tevec_Y]*R[25:Razmik ¥]
24: !'Vpis ¥ koordinate v poz. reg.

25: PR[1,2]=R[28:Izracun_Y]

26: !Izracun X koordinate

27: FOR R[20:5tevec_X]=0 TO R[2l:5tevec X2]

28: R[26:Izracun K]=R[20:5tevec_K]*R[23:Razmik_K]
28: R[27:Izracun X2]=R[22:5tewvec_Y]*R[24:Razmik X2]
30: !'Wpis X koordinate v poz. redq.

31: PR[1l,1]=R[27:Izracun X2]+R[26:Izracun X]

32: !Poberi in 0Odlozi

33: CALL ENP 10_FRENEST

34: ENDFOR
35: !Zmanjsa st. ponovitewv v X smeri
36: R[2l:5tevec_X2]=R[2l:5tevec_X2]-1
37: ENDFOR

2. V podprogramu za pobiranje/odlaganje na levi strani ploS€e uporabite uporabniski koordi-
natni sistem §t. 5 (levi). Zato popravite zacetne pozicije pobiranja/odlaganja (APP1, PIC-
KUP, RT1) na prvem valju L1 v UF5 (TOUCHUP).

3. V podprogramu za odlaganje/pobiranje na desni strani ploS¢e uporabite uporabniski koor-
dinatni sistem &t. 6 (desni). Zato popravite zaCetne pozicije odlaganja/pobiranja (APP2,
DROP, RT2) na prvem valju D1 v UF6 (TOUCHUP).

4. Naredite si kopijo aplikacije (glavnega programa in vseh podprogramov), npr.
PNP_10_P_G ... Popravite aplikacijo tako, da robot neprekinjeno zlaga valje tja in nazaj,
med ponovitvami naj bo 3 s pavze v izhodis¢ni (HOME) poziciji.

5. Naredite si kopijo aplikacije (glavhega programa in vseh podprogramov), npr.
PNP_10_PS_G ... Popravite aplikacijo tako, da robot na plo&¢i pois€e valje (ni nujno, da
so vsi postavljeni, ampak naklju¢no postavljeni poljubno Stevilo manjSe ali enako od 10)
neprekinjeno zlaga valje tja in nazaj, med ponovitvami naj bo 3 s pavze v izhodi§¢ni (HOME)
poziciji.

6. Naredite si kopijo aplikacije (glavnega programa in vseh podprogramov), npr.
PNP_10_PS_G ... Popravite aplikacijo tako, da robot na plos¢i pois¢e valje (ni nujno, da
so vsi postavljeni, ampak naklju¢no postavljeni poljubno Stevilo manjSe ali enako od 10),
ga pobere in ga odlozi na prvo prazno mesto (1. najden valj, ki ne nujno stoji na 1. mestu,
lahko na 3. mestu in ga odlozi na 1. prazno mesto, 2. najden valj, ki ne nujno stoji na 2.
mestu, lahko na 6. mestu in ga odlozi na 2. prazno mesto ...). Aplikacija neprekinjeno zlaga
valje tja in nazaj, med ponovitvami naj bo 3 s pavze v izhodis¢ni (HOME) poziciji.
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PRIMER PRIKAZA ZASLONSKE SLIKE RC ZA ODDAJO
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|ZACETNE VREDNOSTI R[33:ZAMTK] -R[31: STEVEC] * |ZACETNE VREDNOSTI 26:
UTOOL_NUM-1 R[32:RAZMIK] 2: UTOOL NUM=1 27:  !IPOBIRANJE
UFRAME_NUM=1 3: UFRAME NUM=1 28: CALL PNE X P
OVERRIDE=100% i IVPIS ZAMIKR V PR V KOORDINATO X 4: OVERRIDE=100% 29:
PR[L,1:PREMIK]=R[33: ZAMIK] 51 30: !TZOGIBANJE OVIRI
IVPIS RAZMIER MED VALJT €: !VPIS RAZMIKA MED VALJI 31:J P[5:VIA] 508 GNTS0
R[32:RAZMIK]=53 | EOBTRANJE 7: R[32:RAZMIK]=53 32:
3 CALL ENE_X_P 8: 33:  IODLAGANJE
9: !INICIALIZACIJA PR 9: !INICIALIZACIJA PR 34: CALL PNPX O
10: PR[1:PREMIK]-LEOS ! TZ0GTBANJE OVIRT 10: PR[1:PREMIK]-LEOS 35:
11: FOR R[31:STEVEC]=1 TO 6 :J P[5:VIA] 50% CNTS0 11: FOR R[31:STEVEC]=1 TO 6 36: !TZOGIBANJE OVIRI NAZAJ
12: PR[1,R[31]:PREMIK]=0 12: PR[1,R[31]:PREMIK]=0 37: IF (R[31:STEVEC]<2) THEN
13: ENDFOR | ODLAGANJE 13: ENDFOR 38:0 P[5:VIA] 50% CNTSO
14: CALL PNP_X_O 14: 39: ENDIF
15: !T2HODISCNA POZICIJA 15: !T2HODISCNA POZICIJA 40z
16:J @P[1:HOME] 50% CNIS0 : !'TZOGIBANJE OVIRI NAZAJ 16:J @P[1:HOME] 50% CNIS0 41: !KONEC EONAVLIANJA
17: IF (R[31:STEVEC]<2) THEN 17: 42: ENDFOR
1s: IPONOVITEV 3 X P[5:VIA] 50% CNTSO0 1s: IPONOVITEV 3 X
19: FOR R[31:STEVEG]=0 TO 2 ENDIF 19: FOR R[31:STEVEG]=0 TO 2 ! TZHODISCNA POZICITA
20: 20: BP[1:HOME] 50% CNTSO
21: !TZRACUN ZRAMIER IKONEC PONAVLJANJA 21: !TZRACUN ZRAMIER
D POINT | | TOUCHUP | > D POINT | | | TOUCHUP >

| FOBTRANJE {ODLAGANJE

2:7 P[2:APP1] 50% CNISO 7 PB[6:RFP2] 50% CNISO
©rfset, PR[L: PREMIK] Offset, PR[1: PREMIK]

3:L P[3:GRIP] 200mm/sec FINE 3:L P[7:DROP] 100mm/sec FINE
Offset, PR[1: PREMIE] Offset, PR[1: PREMIK]

4: CALL HAND CLOSE 4: CALL HAND OPEN

S:L P[4:RT1] 100mm/sec CNTSO 5:L P[9:RT2] 200mm/sec CNTSO
©ffset, PR[L: PREMIK] : Offset,PR[1:PREMIK]

[End] [End]

E] POINT TOUCHUP >

DODATNA VIDEO NAVODILA

1. WILLEA, Adam: FANUC Roboguide Tutorial, dostopno na:
https://www.youtube.com/watch?v=neAFHplIKu-Y, uporabljeno: januar 2021.
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