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Verwendung der Koordinatensysteme
AUFGABENSTELLUNG

« Versuchen Sie sich mit den Koordinatensystemen des ProSix Roboters ,,anzufreunden®.

* Verfahren Sie den Roboter sowohl in X, Y und Z und andern Sie anschliel3end
den Anstellwinkel mit den Koordinaten U, V und W.

->Viel Erfolg




Werkzeug einrichten




GRUNDLAGEN

Bestimmung des Tool-Offsets

Die Bestimmung des Tool-Offsets erfolgt
Uber den Tool-Assistenten im Roboter Manager:

,Roboter Manager® = ,,Tools“ - , Tool-Assistent".

AUSRICHTUNG

Bevor die Arbeit mit dem Assistenten gestartet
wird, ist es sinnvoll den Flansch der 6. Achse parallel
zur Tischplatte auszurichten:
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GRUNDLAGEN

Bestimmung des Tool-Offsets

VERWENDUNG DES TOOL - ASSISTENTEN

Tool-Assistent ? X

Schritt 1: Tool-Kalibriemmethode auswahlen

2. Position (Bsp)
[V-Achse dandern]
U-Achse: 0 Grad
V-Achse: -45 Grad
W-Achse: -180 Grad

1. Position (Bsp)
[Basis]
U-Achse: 0 Grad
V-Achse: 0 Grad
W-Achse: -180 Grad

(®) 3D-Tool

Kann mit jeder Orientierung verwendet
werden. Es missen 3 bis 5 Punkte geteacht
werden.

Referenz-
punkt

() 2D-Tool

Kann nur fir Orientierungen verwendet
werden mit V' =0und W =180 oder 0. Es
missen 2 Punkie geteacht werden. Der
Z-)ffset des Tools wird nicht berechnet.

<< Zurace Wete >>

U:0°/V: -45° /' W: -180°

4. Position (Bsp)

[U+W-Achse andern]
U-Achse: 45Grad
V-Achse 0 Grad
W-Achse: -135 Grad

3. Position (Bsp)
[W-Achse andern]

0 Grad
V-Achse: 0 Grad
W-Achse: -135 Grad

3
b

. .\‘
-
Referenz- Referenz-
punkt punkt

U:0°/V:0°/W: -135° U: 45°/V:0°/W: -135°




Bestimmung des Tool-Offsets
AUFGABENSTELLUNG

« Bestimmen Sie den Tool-Center-Point (TCP) des Werkzeugs am Schulungsroboter,
verwenden Sie hierzu den Tool-Assistenten.

 Uberprifen Sie das Ergebnis, indem Sie den Anstellwinkel des Tools am Referenzpunkt andern.
» Wechseln Sie hierzu in das Einrichtfenster und wahlen Sie das Tool an.
« Bel Betatigen der Tasten U, V oder W darf der TCP den Referenzpunkt nicht verlassen.

» Schreiben Sie den Werkzeugoffset mit dem TLSet Befehl in Ihr Programm.
TLSet XY(X,Y,Z,U,V,W)

->Viel Erfolg m



Singularitat
verarbeiten




SINGULARITAT

ABHILFE:

1.

Anderes Layout der Anwendung z.B. durch
Hoherlegung von Positionen.

Verwendung abgewinkelter Greifwerkzeuge.

Verwendung von Avoidsingularity
SING_NONE
SING_THRU (default)
SING_THRUROT
SING_VSD
SING_Auto

Avoidsingularity SING_NONE

Avoidsingularity SING_THRU (default)
Standardeinstellungen: Umfahren der Singularitat
(Umschaltung von CP-Bewegung auf PTP-Bewegung)
(SING_THRUROT bei MOVE mit ROT)

Avoidsingularity SING_VSD
Verringerung der Geschwindigkeit, bleibt aber nahezu auf
der Bahn.

Avoidsingularity SING_Auto
Der Controller entscheidet selbstandig, welche Variante

fur diese aktuelle Situation die

geeignetste Variante ist.



FAHRBEFEHLE




FAHRBEFEHLE

Relativbewegung einzelner Achsen

Mit dem Befehl JTRAN kann man eine Relativbewegung einer einzelnen Achse
von der aktuellen Position aus vornehmen:

BEISPIELE
JTRAN 5, -90 5. Achse um -90° bewegen

JTRAN 1, 120 1. Achse um +120° bewegen




FAHRBEFEHLE
Relativbewegung in Tool-Koordinaten

N
o«

\—TLZ(lSO)

SYNTAX
Go RealPos —-TLZ (150)

Weitere mogliche Parameter:
TLX, TLY, TLZ, TLU, TLV, TLW




FAHRBEFEHLE
PTP-Bewegung ,Go"

SYNTAX
Go Pl1

MOGLICHE EINSTELLUNGEN

Speed
Accel
Weilght
Inertia

Geschwindigkeit [%]
Beschleunigung [%]

Gewicht [kg]
Lasttragheitsmoment / Exzentrizitat




FAHRBEFEHLE
CP-Bewegung ,Move"

MOGLICHE EINSTELLUNGEN

SpeedsS Geschwindigkeit [mm/s]
AccelS Beschleunigung [mm/s?]

SYNTAX
Move Pl




FAHRBEFEHLE
CP-Bewegung ,Move mit ROT"

MOGLICHE EINSTELLUNGEN

SpeedR
AccelR

SYNTAX
Move RealPos -W(40) ROT




FAHRBEFEHLE
Bewegungsbefehl ,Jump3”

MOGLICHE EINSTELLUNGEN
CP-Bewegung-".__.._h!D 1 \“I.._an -
e U e Speeds Geschwindigkeit [mm/s]
b, V' Q. AccelS Beschleunigung [mm/s?]
Speed Geschwindigkeit [%0]
) Q PZ\.;:B(I;v\:)gung Accel Beschleunigung [%]
) Weight Gewicht [kg]
f‘ﬁ Inertia Lasttragheitsmoment / Exzentrizitat
T MOGLICHE PARAMETER
CarchNr
Sense
Till
Find

SYNTAX
Jump3 P1, P2, P3

ACHTUNG
Der Jump3 Ubernimmt von der ersten Positionskoordinate nur den X/Y/Z-Anteil.



FAHRBEFEHLE
Bewegungsbefehl ,Jump3CP*

o1 MOGLICHE EINSTELLUNGEN
CP-Bewegung_"__.__.l”- gy
' Speeds Geschwindigkeit [mm/s]
—..CP-Bewegung AccelS Beschleunigung [mm/s?]
e P2
cp-Bewegz'g'".Ps MOGLICHE PARAMETER

CarchNr
Sense
Till
Find

SYNTAX
Jump3CP RealPos -TLZ (100), P3 -TLzZ(100), P3

ACHTUNG

Der Jump3CP Ubernimmt von der ersten Positionskoordinate nur den X/Y/Z-Anteil. m



LIM
Anweisung ,LJM"

Neuberechnung der J4-, J6- und
Wrist-Flags (Flip / NoFlip) um die
Roboterbewegung moglichst ohne
Verdrehung der Achsen vorzunehmen

Wahlweise kann die LIJM Anweisung
mit nur einem Fahrbefehl oder einer
ganzen Gruppe von Fahrbefehlen
kombiniert werden.

Wahlweise AutoLJM in den globalen
Systemeinstellungen (de-)aktivieren.

" Sy
Wy ¥ ¥ /
Go P50 Go P51 Go LJM(P51)




LIM
Anweisung ,LJM"

SYNTAX-VERWENDUNG

Einzelne Anweisung: Gruppierte Anweisung: Punktzuweisung:
Go P50 AutoLJM On P100 = LJM(P51)
Go LJIJM(P51) Go P51

Go

AutoLJM Off




Ubung: Palettieren
ERWEITERN SIE IHR PROGRAMM
UM FOLGENDE FUNKTION:
Grundposition

» Teachen Sie eine Grundposition, die oberhalb mittig e ‘
zwischen der Palette und der Ablageposition liegt R .

 Definieren Sie zwei Boxen: eine im Bereich der Palette - |
und eine im Bereich der Ablageposition HP1 ‘ 1 A ' HP2

« Programmieren Sie eine Grundstellungsfahrt
bei Programmstart mit folgender Aufgabenstellung:

Roboter bei Programmstart in Box 1.:
Fahrt zur Grundposition tber Hilfspunkt 1

Roboter bei Programmstart in Box 2:
Fahrt zur Grundposition Uber Hilfspunkt 2

Schragstehende

Roboter beli Programmstart auf3erhalb Box 1 und 2: Palette
Direkte Fahrt zur Grundposition



FAHRBEFEHLE
Arc3 & Cmove / Curve




FAHRBEFEHLE
CP-Bewegung ,Arc3"”
}/“ Y 1 P2

o B MOGLICHE EINSTELLUNGEN
\d ‘ e SpeedsS Geschwindigkeit [mm/s]
» Accels Beschleunigung [mm/s?]

SYNTAX
Arc3 P1l, P2




FAHRBEFEHLE

CP-Bewegung ,Curve / CVMove*

MOGLICHE EINSTELLUNGEN

SpeedsS Geschwindigkeit [mm/s]
AccelS Beschleunigung [mm/s?]
SYNTAX

Curve "“MyCurve", 0O, 0, 6, P(0:4)




Verwendung der Koordinatensysteme
AUFGABENSTELLUNG

» Erstellen Sie ein Local in der schragen Ebene

« Teachen Sie alle notwendigen Punkte fir den
vorliegenden Bahnverlauf

* Verwenden Sie CVMove & Arc3 um den
vorliegenden Bahnverlauf abzufahren

->Viel Erfolg
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