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Sterowanie robotem



System zrobotyzowany

Robot

Kontroler

iPendant




Tryby pracy robota

AUTO
Predkos¢ 100%
Ruch Auto
Zabezpieczenia ON
TeachPendant OFF

T1
250mm/s
Deadman

OFF

ON

T2
100%
Deadman
OFF
ON

2 mode switch
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3 mode switch
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Sterowanie w trybie recznym

Wybrac tryb pracy T1 na stacji zmiany trybu kontrolera
Upewnic¢ sie, ze iPendant jest wigczony (ON)

Wecisngc i trzymac jeden z przyciskow Deadman
Zrestartowac btedy wciskajgc przycisk RESET
Wcisngc i trzymac jeden z przyciskow SHIFT

Wcisngc przycisk sterowania dang osig
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3 mode switch



Sterowanie w trybie automatycznym

Wybrac tryb pracy AUTO na stacji zmiany trybu kontrolera
Upewni¢ sie, ze iPendant jest wytgczony (OFF)
Zrestartowac btedy wciskajgc przycisk RESET
Wcisngc€ przycisk START
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Wyznaczenie uktadow
wspotrzednych



Uklady wspotrzednych

« Joint (kazda os z osobna)
 World/JGFRM

 Tool

- User (obliczane wzgledem Joint (uktad "(Kiad weperzsanych |
wspotrzednych ruchowy uktad
pojedynczej osi) wspotrzednych)

uktadu World)

Uktad wspotrzednych zmieniamy

Tool (narzedziowy
ukfad
wspotrzednych)

za pomocg przycisku COORD

User (lokalny uktad
wspotrzednych)



Uklad wspoétrzednych narzedzia (Tool Frame)

Metody wyznaczania uktadu wspétrzednego narzedzia:
(MENU->SETUP->FRAMES->TOOL FRAME)

» 3 punktowa

* 4 punktowa

* 2 punktow + Z

* 6 punktowa

SETUP Frames + = [H
Tool Frame Three Point 1/4
Frame Number: 4
X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment: Eoat4
Approach point 1: UNINIT
Approach point 2: UNINIT
Approach point 3: UNINIT

Active TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 7

o [TYPE] [METHOD]  FRAME




Metoda 6 punktowa

Analogiczna, jak metoda 3 punktowa, ale pozwala rowniez okresli¢ orientacje narzedzia

SETUP Frames + = [H

Tool Frame Six Point (XZ) 1/7

Frame Number: 4 i
X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment : Eocat4 "
Approach point 1: UNINIT
Approach point 2: UNINIT | _ | "
Approach point 3: UNINIT - .l
Orient Origin Point: UNINIT Lo [] W [ ]
X Direction Point: UNINIT " | | 1 _| |
Z Direction Point: UNINIT B |—| |_|

Active TOOL SMNUTOOLNUMI[1l] = 7 ! i !

[TYPE] [METHOD]  FRAME A P




Uklad wspoirzednych uzytkownika (User Frame)

Metody wyznaczania uktadu wspoétrzednego uzytkownika:
(MENU->SETUP->FRAMES->USER FRAME)

* 3 punktowa

* 4 punktowa

» Bezposrednie wprowadzenia potozenia

Global coordinate

User coordinate system
system 1

Usercoordinate
system 2

SETUP Frames + =[H
User Frame Four Point 1/5
Frame Number: 9

X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment : UFrame9
Orient Origin Point: UNINIT
X Direction Point: UNINIT
Y Direction Point: UNINIT
System Origin: UNINIT
Active UFRAME S$MNUFRAMENUM[1] = 0

[TYPE] [METHOD]  FRAME




Pozycja osobliwa robota
In singularity



Pozycja osobliwa w robotach FANUC o 6 stopniach swobody

Kiedy pojawia sie ta wiadomosc¢?

Podczas poruszania sie w uktadach kartezjanskich — najczesciej przy zblizeniu sie osi J5 do pozycji rownej 0
stopni.

Jak sobie z nig poradzi¢?

Nalezy zmienic uktad wspotrzednych

na JOINT i zmieni¢ pozycje osi J5

MOTN-023 In sinqularity
ABC LINE O J\:{e2q0=0d WORLD

tak, aby nie byta ona bliska O stopni.

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




Obciazenie robota



Obciagzenie robota

 Obciazenie robota FANUC — PAYLOAD

« Jest to informacja dla robota jaki ciezar przenosi (jesli
jest to robot paletyzujgcy rozgranicza sie mase pustego
chwytaka oraz petnego chwytaka).

« Standardowo mozna zadeklarowa¢ 10 Payloadow

 Oprécz samej masy, istotne jest rowniez potozenie
srodka ciezkosci oraz generowane momenty
bezwtadnosci

Groupl 1/10
No. PAYLOAD [kg] Comment
II! 5.00 [pusty 1
2 10.00 [pelny 1
3 12.00 [ ]
4 12.00 [ 1
5 20.00 [ 1
6 12.00 [ 1
7 12.00 [ ]
8 12.00 [ 1
9 12.00 [ 1
10 12.00 [ 1
Active PAYLOAD number = 1
[ TYPE ] GROUP DETAIL  ARMLOAD  SETIND >

Z [em]

100

/

17.5cm

Fig. 3.4 (b) Wrist load diagram (M-710iC/70)




Interpolacja ruchu



Joint (pozycyjna)
J P[1] 100% FINE

P2
Destination position

Example 1: J P[1] 100% FINE
P1 2: J P[2] 70% FINE
Start position

Linear (liniowa)
L P[1] 2000mm/sec FINE

Start position

L]
P2

Destination position

Example 1: J P[1] 100% FINE

2. L P[2] 500mmi/sec FINE



Rodzaje interpolacii

Circular
J P[1] 100% FINE (punkt poczatkowy)

C P[2] (punkt posredni)
P[3] 2000mm/sec FINE (punkt koncowy)

®P3
Destination position

Passing position

Example 1: J P[1] 100% FINE
2: C P[2]
P[3] 500mm/sec FINE

e P1
Start position

Arc Circle

Minimum 3 punkty A do zrealizowania tuku

® P4
Destination position

Destination position

Example 1: J P[1] 100% FINE

A P[2] 500mm/sec FINE

A P[3] 500mm/sec CNT100
A P[4] 500mm/sec FINE

oM

P1 P2
Start position Destination position



* FINE — doktadny dojazd do punktu i zatrzymanie sie w tym punkcie,
« CNT - wybieramy doktadnos¢ w zakresie 0-100, im wieksza wartos¢ tym mniej doktadnie
dojezdza do punktu,

L P[1] 2000mm/sec FINE
L P[1] 2000mm/sec CNTO
L P[1] 2000mm/sec CNT100




Tworzenie programu



Rodzaje programow

1. Przycisk ,SELECT" na TP — otwiera sie lista programow,

2. Pod F2 naciskamy Create, wpisujemy nazwe programu i zatwierdzamy ENTER

Select
All

=2
o]

cCwoJobl e WwhRE

Lista programoéw:

+

945448 bytes free 3/112

Program name Comment
-BCKEDT- [ ]
AAVMMATN PC [ ]
: ]
ADJ OFS PC [Adjust offset ]
ATERRJOB VR [ ]
AVERAGE XYZ PC [average Xyz 1
BICSETUP VR [ ]
CHK POS PC [Check position ]
CLRPREG PC [Clear PReg Ary ]
CLRREG PC [Clear Reg Ary ]

[ TYPE ] CREATE  DELETE  MONITOR  [ATTR ]

H

ABC

:Jd
:Jd
:Jd

e WP

Struktura programu:

7/7
UFRAME NUM=1
UTOOL NUM=1
PAYLOAD[2]
P[1] 100% FINE
P[2] 100% FINE
@P[3] 100% FINE

g

[EDCMD]

H




Podstawowe instrukcje
programu



Wywotanie podprogramu

CALL - instrukcja stuzy do wywotywania podprograméw. Program gtowny zostaje przerwany
na czas realizacje podprogramul.

%‘ Robot Controller1 E = O ? lfl" ﬂ x

ABC LINE 0 ABORTED &Y

UFRAME NUM=1
UTOOL NUM=2

P[1] 100% FINE

P[2] 100% FINE

P[3] 100% FINE

P[4]

P[5] 3000mm/sec FINE
7 WAIT 3.00 (sec)
8 'wywolaj program STYLE
9: CALL STYLE
O -

v WN
Q4qgg9ggqg




Rejestry

Rejestry numeryczne stuzg do przechowywania liczb. Mozna je znalez¢ pod przyciskiem DATA na
Teach Pendancie. Nastepnie po typie, klikamy Registers. W tym oknie mozna podglgdac rejestry.

H = O| 7|9 X

%‘ Robot Controlier1

o ABC LINE 0 [IE1 ABORTED IR STYLE LINE 0 [ ABORTED [EISINN E 100

DATA Registers

R[ 1:_]=0 1: 'zerowanie rejestru

R[ 2: 1=0 2: R[1]1=0

R[ 3: 1=0 3:

R[ 4: 1=0 4: 'iteracja rejestru o jeden

R[ 5: 1=0 5: RI[1]=RI[1]+1

R[ 6: 1=0 6:

R[ 7: 1=0 7: ‘'odejmowanie rejestru

R[ 8: 1=9 8: R[3]=R[3]-2

R[ 9: 1=0 BE:

R[ 10: 1=0 10:

R[ 11: 1=0 11:

Press ENTER

[ TYPE ]




Petle i etykiety

LBL / JMP LBL - Petla nieskonczona, nie posiadajgca licznika, dlatego jesli chcemy miec¢
skonczong liczbe wykonan, musimy dorobic licznik oraz sprawdzac¢ go poprzez warunek.

%‘ Robot Controller1 E = O -é- :f’ Q x

ABC LINE 0 ABORTED oY

UFRAME_HUM;I
UTOOL_NUM;Z
LBL[1]

P[1] 100% FINE

P[2] 100% FINE

P[3] 100% FINE

P[4]

P[5] 3000mm/sec FINE
WATIT 3.00 (sec)
JMP LBL[1]

(@I = =]

g

[EDCMD]



Petle i etykiety

FOR / ENDFOR

Petla posiadajgca w swoim ciele licznik, dzieki czemu jest tatwiejsza w uzyciu.

Robot Controllert %‘ Robot Controllert

: UFRAME NUM=1 1: UFRAME NUM=1

2: UTOOL_NUM=2 2: UTOOL_NUMFZ

3: FOR R[1l]=1 TO 5 3: FOR R[1]=10 DOWNTO 1
4:3 P[1] 100% FINE BR:0 PIl] 100% FINE

5:3 P[2] 100% FINE 5:J P[2] 100% FINE

6:J P[3] 100% FINE 6:J P[3] 100% FINE

T7:C P[4] 7:C P[4]

2 P[5] 3000mm/sec FINE : P[5] 3000mm/sec FINE

8: WAIT 3.00(sec) 8: WAIT 3.00(sec)

9: ENDFOR 9: ENDFOR
10: 10:

g g

[EDCMD] [EDCMD]



Instrukcje warunkowe

Instrukcja __warunkowa IF pozwala nam
sprawdzac warunek i w zaleznosci od spetnienia
warunku wykonywac inne instrukcje programowe.

[ 4] .
B Robot Controllert

ABC LINE 0 ABORTED oIy}

IF DI[31]=PN,CALL PNS
IF R[6]<5,JMP LBL[3]

IF DI[3]=BN AND DI[71=[EH,
JMP LBL[8]

6
7: IF (R[9]1<=2) THEN
8:J P[1] 100% FINE

9: R[2]=R[2]+1
0 ENDIF

g

[EDCMD]

Instrukcja warunkowa SELECT w zaleznosci,

ktory warunek jest spetniony — wykonuje sie
odpowiednia instrukcja.

% Robot Controllert

TPIF-006 SELECT is not taught
ABC LINE 0 ABORTED [HEiy]

!

SELECT R[3]=1,JMP LBL[1]
=2 ,JMP LBL[2]
=3,JMP LBL[3]

LBL[1]

MESSAGE [Przenosze pudelko 1]
JMP LBL[100]

LBL[2]

MESSAGE [Przenosze pudelko 2]
JMP LBL[101]

P owoJoU& Wk

e

g

[EDCMD]



Program MACRO

 Program MACRO - rodzaj programu zasadniczo stuzgcy do wykonania prostych instrukcji logicznych, nie
angazujgcych instrukcji ruchowych dla robota

« Czesto wykorzystywany do obstugi np. logiki sterowania narzedzia robota

« Mozna go wywotaC z poziomu programu robota lub przypisa¢ pod klawisz wykonywalny na panelu
sterujgcym (User Key (UK), Macro Function (MF) )

Macro Command

10/150
Instruction name Program Assign
[Open hand 1 JMF [ 1]
[Close hand 1 JMF [ 2]
[Relax hand 1 JMF [ 3]

[Close hand 2 ]MF [ 12]

]l
]l
]l
[Open hand 2 110 JMF [ 11]
][
[Relax hand 2 11 JMF [ 13]

h N o W M =



Oprogramownie symulacyjne
Roboguide

Wersja Classic



Ostatnio
otwarte
projekty

Nowy projekt
(cela)

Recent Workcells

Worcell Template

| |

CRX-10iA

CRX-10iA | LR Handring Tool

é New Cell v E Open Cell

Create new workcell to use virtual robots on this PC.

If you have robot backup files, you can create new virtual robots from the files with this button.

Przyktadowy
projekt

Otwarcie
projektu z
folderu

Wsparcie i
poradniki



& Workcell Creation Wizard

5: Robot Application/Tool
6: Group 1 Robot Model

7- Additional Motion Groups
8- Robot Options

9: Summary

Step 1 - Process Selection
Select the process this workcell will perform

Available Processes Description

EChamfemgPRO Chamfering Material Remowval Wearkcell

45 4DEdit Basic 4D Teach Pendant Graphics Wark Cell
£ HandlingPRO Basic Material Handling Cell

& oipePrO Basic Robot Work Cell

[E% PalletPRO Palletizing Cell

ﬂ PalletPROTP Palletizing System TP Pregrams Building Cell
5. ROBOGUIDE SCARA  Basic Material Handling SCARA Cell

% WeldPRO Arc Welding Cell

—\\[\h6r $Srodowiska

This is the list of all PRO processes available on this wizard. The process you choose will
determinewhat robots and options are available in later wizard steps. [fyouwsantto createa
waorkeell for a process notlisted, please starfthat process’ dedicated program from the Start m

o]

Finish

—/

Domyslinie: Handling PRO

Handling PRO:

» dedykowane do proceséw pick&place, handling
Weld PRO:
« dedykowane do procesow spawania



& Warkcell Creation Wizard

workcells, thetextwill turn red and vouwillnot be ableto continue.

Delete ltem

Aworkeell must have aunigue name. Ifthe name you enter is already in the list of existing

Cancel H =Back ][ Mext=

Finish

Nazwa projektu



& Workcell Creation Wizard

1: Process Selection
HandlingPRO

2- Workcell Name
Cela_bazowa_1

3: Robot Creation Method

4: Robot Software Version

5: Robot Application/Tocl

6: Group 1 Robot Model

7- Additional Motion Groups

8: Robot Options

9: Summary

Step 3 - Robot Creation Method

Select the method to create a robot.

Wybor metody tworzenia

© Create a new robotwith the default HandlingPRO config. — prOjektu

O Create a new robotwith the last used HandlingPRO config.

O Create a robot from a file backup.

O Create an exact copy of an existing robot

@ The robot configuration will be initialized with the standard s eledions for HandlingPRO

Cancel H =Back H Mest=

Finish

Domysinie:
Create a new robot with the
default HandlingPRO config



& Workcell Creation Wizard

1: Process Selection
HandlingP RO

2- Workcell Name
Cela_bazowa_1

3: Robot Creation Method
Create from scratch

5: Robot Application/Tool

6: Group 1 Robot Model

7- Additional Mction Groups

8- Robot Options

9: Summary

~ Step 4 - Robot Software Version
Select the software version to be loaded on the robot
W10.10 - R-30i& | 10.10197.16.02 (V10.10PM16 TDH1MG)
W5 40 - R-30iB Plus, 9.40436.70.04 (V9. 40P/70 TDFS/T0)
W5 30 - R-30iB Plus, 9.30234.36.04 (V9. 30P/35 TDF3/36)
W9.10 - R-30iB Plus, 9.10335.49.03 (W9.10P/49 TDF1/49)
WE.30 -R-J3B | 6.30.29.40 (TDE82/Z9)

There aremulfiple versions of the Virtual Robot Controller software that can be used for your

simulation. Selecttheversion youwish to use from thelistabove.

Cancel H =Back H Mest=

Finish

Wybor wersji
——— Oprogramowania robota

Domyslinie zalecane:
V9.40




Krok 5:

& Workcell Creation Wizard *

Step 5 - Robot Application/Tool

Wizard Navigator Select the Application/Tool package to be loaded
1: Process Selection ArcTool (H541) Default Eoat CAD Library
HandlingP RO HandlingTool (H552)
2- Workcell Name LR ArcTool (H574) ”
Cele_bazowa_| w
| 3: Robot Creation Method LR PaintTool (N. A} (H558) ybor Charakteru
|| Createfrom scratch LR Tool {(H548) . i
! | 4- Robot Software Version MATE SpotTeols (H573) Default o p rog ramowania ro bOta
V9.40 PaintTool (N. A.) (H596)
|| 5: Robet Application/Teol SpotTook (H580) Eoat history
6: Group 1 Robot Model ” =

8: Robot Options

3: Surmary Handling Tool lub LR Handling Tool

|® Set Eoat later — Wyb()r narzedzia

@ This listrepresents all ofthe Application/Tools that are valid for the process and condroller

T
Domyslinie:
| | Set Eoat later
FANUC canca | [ ek || new Heo ||




& Workcell Creation Wizard

1: Process Selection
HandlingP RO

2- Workcell Name
Cela_bazowa_1

3: Robot Creation Method
Create from scratch

4- Robot Software Version
V9.40

5: Robot Application/Tool
LR HandlingTool {(H551)

6: Group 1 Robot Model

7- Additional Motion Groups

8: Robot Options

9: Summary

Step 6 - Group 1 Robot Model

Select the primary robot model forthis controller

. Showthe robot model variation names

Type

£ Robot
&5 Robot
&5 Robot
£ Robot

QOrder Num

HTT1
HT69

HE59

He49
Hed7

Description
M-10i&7L
M-10i4/8L
M-10i41 0M
M-10i4/10M5
M-10i&412
M-10i4125
M-10iD/BL
M-10iD/10L

d——  \\lyb6r modelu robota
|

(] Add Extended Axis ~ Set axis later

This listcontains all oftherobots that are available for group 1 based on the selections you

have made so far. Please select one.

Cancel H =Back H Mest=

Finish




& Workcell Creation Wizard

1: Process Selection
HandlingP RO

2- Workcell Name
Cela_bazowa_1

3: Robot Creation Method
Create from scratch

4- Robot Software Version
V9.40

5: Robot Application/Tool
LR HandlingTool {(H551)

6: Group 1 Robot Model
M-10D/12 (H782)

Step 7 - Additional Motion Groups

Select robots and positioners for additional motion groups, if any

"] Showthe robot model variation names

Type QOrder Num  Groups Description
ﬁ Undefined H877 (Any) 1-Axig Servo Positioner Compact type (Solid type, 1000k |
' Positioner  H377 2 1-Axig Servo Positioner Compact type (Solid type, 1000k
' Positioner  H377 3 1-Axis Servo Positioner Compact type (Solid type, 1000k
‘ Positioner  H877 4 1-Axis Servo Positioner Compact type (Solid type, 1000k
ﬂ Undefined HE78 (Any) 1-Axis Servo Positioner Compact type (Solid type, 1500k
Type Order Num  Description

23 =21 [ X {none)

N == = (none}

N == B e (none}

5 = (none)

6 = M (none)

T o= X (none}

8§ =X (none}

This listcontains all oftherobots that are available for group 1 based on the selections you
have made so far. Please select one.

Cancel H =Back H Mest=

Finish

< Wyboér osi dodatkowych
(jezeli wymagane)
Domysinie:
Poming¢ krok przyciskiem Next




& Workcell Creation Wizard

1: Process Selection
HandlingP RO

2- Workcell Name
Cela_bazowa_1

3: Robot Creation Method
Create from scratch

4- Robot Software Version
V9.40

5: Robot Application/Tool
LR HandlingTool {(H551)

6: Group 1 Robot Model
M-10D/12 (H782)

7: Additional Motion Groups
{none)

8- Robot Options
9: Summary

Step & - Robot Options
Chooserobot software options

Software Options  Languages Advanced

© sSort by Name

() Sort by Order Mumber ~ =carch
B Ascii Program Loader (R796)

B PC Interface (R641)

()20 Guidance Plus {R905)
(130 Model Loc. IF (5507)
[C]3DA Guidance Plus (R303)
[C130L Guidance Plus {(R906)
[C]30V Guidance Plus (R302)
[C)3rd Party Laser (S504)
(14D Graphics (R764)

[CJAccess Macro Variable (5533)

[CJAccuracy Packags (RA11)
[CJAdv. Constart Path {J851)

[CJ Adv. DCS/PMC Package (R909)

g Wybér opcji dodatkowych

[} showall robot software options

Available options are determined by the selections youhave made so far. Options thatare
required or not supported by HandlingPRO, are disabled and their selection skaus cannot be

changed.

Cancel H =Back H Mest=

(jezeli wymagane)

Domysinie:
Poming¢ krok przyciskiem Next



Krok 9:

§° Woarkcell Creation Wizard

Wizard Navigator

1: Process Selection
HandlingP RO

2- Workcell Name
Cela_bazowa_1

3: Robot Creation Method
Create from scratch

4- Robot Software Version
V9.40

5: Robot Application/Tool
LR Handling Tool (H351)

6: Group 1 Robot Model
M-1GD/12 (H782)

7: Additional Motion Groups
(none)

8- Robot Options
See summary page

9: Summary

FANUC

Step § - Summary
Review your choices before finishing the wizard

- It is the users responsibility to validate
--the integrity of data exchanged from a
- Roboguide robot to any other robot.
- Process: HandlingPR(

- Workecell Name: Cela_bazrowa_

- Virtual Robot Controller: V9.4

- Application Teel: LR HandlingTo

‘. Group 1: M-10iDM2 (H782)

_ ....FRL Params (RG51)

- Auto-Selected for Basic Simulation:
b A Program Loader (R796)
PC Interface (RG41)

i Virtual Robot (FVRC)

‘... Basic Dictionary (English) (H521)

L:] Userobot library defaults found in group definition files

_

@ Herearealltheselections you've madein thewizard. Make sure everything is correct for your

simulation, then press Finish to apply fhem.

Cancel =Back

Podsumowanie
konfiguracji projektu

Wybieramy przycisk Finish



Krok 10:

Starting Robot Controller?: Init Start

=

Group 1 Initialization
M-10iDs 12

-—- FLAMGE TYPE SELECT --—-

1. Standard Flange

2. 150 Flange

2. BUS Flange (Dustproof wrist cover)
4. SUS Flange (Food grade oil)

zelect flange type? W

ODOOOOCEROOO

m IF1I Ile IFsl IF4I IFSI m

“irtual Robot Status

E% Creating or recreating Virtual Robot Simulator ..

W trakcie tworzenia projektu, system moze
zapytac€ o szczegotowe ustawienia robota

Domysinie:
Woprowadzi¢ cyfre ,1” oraz klikng¢ ,Enter” aby
przejsc dale;



¥ HandlingPRO Classic - Subscription - (142 days left) - Cela_bazowa_1
it View Cell Robot Teach Test-Run Project Tools Window Help

i g aen Bglg-miga B -m BB & r -0 8 2O
Pasek narzedzi wmp 000 000 0 |
{ |0 o [Eedm | % |

- _.» 5y
B ok ™ Fud Ada ‘ E c@l
=1} HandingPRO Workcell

Robot Controllers

Programs

Elementy celi

(robota oraz
modele CAD) g e

1 Fixed Nozzles

Wizualizacja
graficzna

UIDE ; Favorites

B RobotComtrallert  f elembeens> @ GP1-MoD/ifE |




Pasek narzedzi

Ustawienie
widoku Zrzut ekranu
Eile  Edit Wiew Ce Bobot  Teach  Test-Run  Pro Tools  Window  Help

BEed o o~ [Emn ?

Sterowanie ramieniem robota
z poziomu symulacji
(Jog oraz Move To)

Zapis
projektu

Wirtualny
panel
sterujacy
iPendant

Start, wstrzymanie,
zatrzymanie oraz
nagrannie symulacji
(aktualnie wybranego
programu)



Elementy celi

Kontroler sl = o e
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Delete [none]

Rename [none]

Move [none] to Folder
Cut [none]

Copy [none]

Paste [none]

Multiple Copy [none]

Collapse to [none]

Collapse to Workcell

Visibility

CAD Library

Multiple CAD Files

Box Single CAD File
Cylinder
Sphere

Container

Add Mew Fixtures Folder

Polozenie modelu
CAD w przestrzeni

Rozmiar / skala
modelu CAD

Appearance

Name Fixture1

@ visible

) wire Frame

CAD File

Tlranlspalru'iI Opaque
Scale
Sizein X 1000.000 mm
SizeinY  1000.000 mm

Sizein Z

Pl'Lock All Location Values

[ 1gnore mouse control

OK | cancel | Apply | Help |
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Load Program

Save All TP Programs
Remove All TP Programs
Find and Replace

Paste [none]

Import

Export

TP Program Termnplate Interface Utility

Collapse to C: 1 - Robot Controller]
Collapse to Workcell

Wiew

Uproszczony program symulacyjny

Pelen program TP tworzony na wirtualnym
panelu sterujgcym iPendant
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Diagnostics

Bending Program Generation

DCS Zone Pointer

Escape TP Program Utility

External Motion Engine

Handling Support Utility

170 Panel Utility

Reducer Life Estimaticn by Real Robot Data

Optimize Position Utility Menu

Spray Simulation

Position Check Utility Menu

Rail Unit Creator Menu

Remote Lazer Weld Pattern Creator

Remuote Laser Welding Program Generator

Spot Welding Plugln
Air Cut Path Plugin

Set Interlock
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Sciezka do folderu

projektu z plikami



Dziekuje za uwage

Kontakt:
adam.mrozinski@fanuc.eu
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