Materiaty sg wtasnoscig ABB Sp. z 0.0. Wszelkie prawa zastrzezone.



DYDAKTYKAAEBB

—_— Manual Motors On g —_— Manual Motors On [g
=V Q% PL-L-PCOCTKIB Stopped (Speed 1009%) % PL-L-PCOCTKIS Stopped (Speed 100%)
5 <No named program> in T_ROB1/Module1/Routinel U5 change selected
Tasks and Programs v | Modules v Routines v Current argument: ToPoint
PROC Routinel () : Select argument value, Active filter:
MoveJ 1000, 250, toolIlWWOb]:=wok MoveJn,leOO , 250 , tooll \WObj:= wobjl;
ENDPROC
Data | Functions
>DEL I
| Targec_. Target_ 10_2
Target_ 20 Target_20_2
 —
Add - - 4 Modify Show - -
I o Edit Debug o e | E 1235 Expression... Edit 0K Cancel

ABB MENU > HOT EDIT

Hot Edit - korekta punktow robtarget

Instrukcja obstugi IRC5 z panelem FlexPendant

AL HR HB
nRpmw

Funkcja Hot Edit umozliwia edytowanie i przesuwanie /reorientowanie punktow
programu robota (robtarget). Wymaga ona aby punkty miaty zdefiniowane nazwy. Do
tej pory w przyktadach stosowano * jako symbol robtarget. Nalezy pamietac, ze punkt o
nazwie np. pl0O jest jednoznacznie zdefiniowany w systemie i nie mozna utworzy¢
innego robtarget o nazwie p10 z innymi wspotrzednymi. Aby zmieni¢ * na robtarget z
nazwa wtasng nalezy:

U Nacisng¢ dwukrotnie gwiazdke w instrukcji ruchu.

O W oknie, ktdre sie wyswietli nacisnaé przycisk New (Nowy)
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ENEYE. e T

£ New Data Declaration

Data type: robtarget Current Task: T_ROB1
Name: [[plo _| h] |
Scope | Global v '
Storage type: [Constant 1]
Task: IT_ROBl 1]
Module: IModuIel :I
Routine: I <None> 1]
Dimension: I<None> :] [ —]

Initial Value [ o | concer

ABB MENU > HOT EDIT

— Manual Motors On
=V % PL-L-PCOCTKIB Stopped (Speed 100%)

¥3 Change Selected
Current argument: ToPoint
Select argument value. Active filter:
[MoveJ plo |v1000 , 250 , tooll \WObj:= wobjl;
Data | Functions
New *
Target_10_2 Target_ 20

Target_20_2

9% 1. Exression..  Edit © [ox &_] Cancel

Hot Edit - korekta punktow robtarget

Instrukcja obstugi IRC5 z panelem FlexPendant

AL HR HB
nRpmw

Whpisa¢ nazwe punktu (jesli domysina nazwa jest niewtasciwa z jakiegos powodu)
naciskajac przycisk [...] Nacisna¢ OK.
Punkt p10 zostat utworzony i wpisany do instrukcji ruchu MoveJ. Nacisna¢ OK.
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=V Qé :::.:oalua ::xdo("so«d 100%)
%5 <No named program> in T_ROB1/Module1/Routinel
Tasks and Programs v | Modules v[ Routines
PROC Routinel
Moved pl0, v1000, z50, tooll\WObJ:=wc
MOVEL DZU, VIOUU, Z5U, CTOOII\WOD] =
MoveL p30, v1000, z50, tooll\WObj:=wo

ENDPROC D

v

Add & = = Tiodify Show
Instrd.tion =1 Debug  position  Ded

ABB MENU > HOT EDIT

Hot Edit - korekta punktow robtarget

Instrukcja obstugi IRC5 z panelem FlexPendant

AL HR HB
nRpmw

Kolejne instrukcje ruchu tworzone przez uzytkownika beda miaty robtargety o nazwie
»-P” Znumerem 20, 30, itd..
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ABB MENU > HOT EDIT

ROB_1

2

— Manual Guard Stop X
Y | PLL-PCOCTKIE Stopped (Speed 100%)

E‘; SafeMove Visl&& % Backup and Restore

ﬁ Production Screen @@ Calibration

ﬁ Control Panel

Inputs and Outputs ?j Event Log

& Jogging B FlexPendant Explorer

r% Production Window % System Info

@ Program Editor

% Program Data

A Log Off Default User (D Restart

e

AV

B | B | e

I HotEdit for task T_ROB1

Guard Stop
Stopped (Speed 100%)

P ‘

targets

Selected targets
Targets Offset

© ppefweld_154 (tWeldG: bjo),.

© ppefweld_1 (QWeIdGunm
© vppefweld_2 (tWeldGun, WobjDefo...
© ppefweld_3 (tWeldGun, WobjDefo...

© ppefweld_4 (tWeldGun, WobjDefo...
© ppefweld_5 (tWeldGun, WobjDefo...

| © pbefweld_6 (tweldGun, Wobyt[ |

pDefWeld_153 0,0
pDefWeld_154 0,0

© ppefweld_7 (tWeldGui
° pDefWeld_8 (tWeldGun,

<< Tune Targets

-~ S

File Baseline

Apply

Hot Edit - korekta punktow robtarget

Instrukcja obstugi IRC5 z panelem FlexPendant

U Nacisng¢ ABB Menu
O Nacisng¢ Hot Edit (o ile ta funkcja zostata zakupiona).
O Wybraé¢ modut i procedure, w ktorej znajdujg sie punkty do edyciji.
O Zaznaczy¢ punkty, ktore chcemy edytowac i nacisng¢ strzatke aby przesunaé je do

listy punktéw do edycji
O Nacisng¢ przycisk Tune Targets (Dostrojenie celéw)

ROB_1
o

B P
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— Manual
=V % PL-L-PCOCTIO8

A HotEdit for task T_ROB1

Guard Stop
Stopped (Speed 100%)

ED(

-

targets

delta X: :I 1,0 mm ﬂ
delta Y: ﬂ 1,0 mm iJ
delta Z: j 0mm ﬂ

—_— Manual
=V % PLL-PCOCTIIS

1A' HotEdit for task T_ROB1

Guard Stop
Stopped (Speed 100%)

><

Selected targets ——————
Targets

-

targets

Selected targets F—
Target Offset

Tune Targets >>

: 8 7 '

Tuning mode Linear v pDefWeld_153 0.0 Tuning mode: Linear hdl pDefWeld_153 1,4
Coord System: Work objed W pDefWeld_154 0,0 Coord System: Work object W pDefWeld_154 1,4
Increment: 1mm v Increment: 1mm v N il

delta X: :J 0Omm ﬂ
delta Y: ﬂ 0 mm ﬂ
delta Z: :J 0Omm ﬂ

Tune Targets >>

-~ -~
File Baseline

[ ooy

-~ -~
File Baseline

Apply

ABB MENU > HOT EDIT

Hot Edit - korekta punktow robtarget

Instrukcja obstugi IRC5 z panelem FlexPendant

U Wybierz tryb edycji np. Linear (przesuniecie liniowe)

U Wybierz uktad, wzgledem ktorego przesuniete zostang wspotrzedne punktow

O Wybierz Increment (wartos¢ o jaka bedzie mozna zwieksza¢/zmniejszaé przesuniecie
wspotrzednych)

Q Nacisnij (+) lub (-) aby doda¢ do wartosci x,y,z edytowanego punktu (punktow)
odlegtosc¢ ustawiona w oknie Increment.

O Nacisnij Apply (Zastosuj)

U Wspotrzedne punktow zostanag zmienione wedtug parametrow, ktore wprowadzono.
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J— Ograniczenie do 800 mm/s predkosci ruchéw TCP robota

VelSet 50, 800;

I-JOgraniczenie do 50% predkosci w instrukcjach ruchéw robota

Movel p1, v1000, z10, tooll; 500 mm/s
Movel p2, v2000, z10, tooll; 800 mm/s

OGRANICZENIE / ZWIEKSZENIE PREDKOSCI ROBOTA

VelSet - instrukcja

Technical reference manuals Rapidinstructions

AL HR B
nmpmw

Instrukcja VelSet (Velocity Setting) ogranicza predkos¢ ruchéw robota w instrukcjach
wykonanych po jej aktywacji.

W celu uruchomienia zaznacz linie ponizej ktérej ma by¢ umieszczona instrukcja VelSet
Q Nacisnij przycisk Add Instruction (Dodaj instrukcje)

O Nacisnij szary przycisk Common > wyswietlg sie wszystkie podgrupy instrukcji

U Wybierz Settings > VelSet

Aby ustawi¢ standarodowe ograniczenia predkosci dodaj instrukcje VelSet i wpisz w jej
argumenty 100, 5000
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e Manual
=V @ri;\ PL-L-PCOCTKIS

03 Change Selected

Select argument value.

Current argument: Override

Motors On
Stopped (Speed 100%)

Active filter:

Velsetpldy 5000 ;

Data

New
EOF_BIN
pi

reg2
reg4

[
END_OF LIST
EOF_NUM
regl
reg3
reg5

19% | 1231 [Expression..

-

Edit 0K

OGRANICZENIE / ZWIEKSZENIE PREDKOSCI ROBOTA

VelSet - instrukcja

Technical reference manuals Rapid instructions

Wybierz Settings > VelSet

Zostanie dodana instrukcja z parametrami 100, 5000 (100% i 5000 mm/s)
O Nacisna¢ dwukrotnie wartos¢ 100 pojawi sie okno w ktérym nalezy na dolnym pasku

nacisnac przycisk 123...

O W klawiaturze, ktora sie pojawi wpisa¢ nowg wartos¢ np. 50 i potwierdzi¢ ok.
O Mozna réwniez w ten sam spos6b zmieni¢ drugi parametr (5000)
Aby ustawi¢ standardowe ograniczenia predkosci dodaj instrukcje VelSet z domysinymi

argumentami 100, 5000

¥
7 8 9 —
4| 5|6 | =
1| 2| 3 [<X]
0 | +/-

OK H Cancel |
Cancel




Parametr opcjonalny \ Ograniczenie do 40%
przyspieszenia przy osiggania punktow typu

fine Time
AccSet 100, 100, i.e. normal acceleration
| Acceleration Acceleration
‘ Time Time
AccSet 30, 100 AccSet 100, 30

AccSet 30,30\FinePointRamp:=40;

| | 30% standardowego czasu rampy przyspieszenia
@)

graniczenie do 30% przyspieszenia robota

OGRANICZENIE PRZYSPIESZENIA ROBOTA

AccSet - instrukcja

Technical reference manuals Rapid instructions

Instrukcja AccSet (Acceleration Setting) ogranicza przyspieszenie robota. Jest to

widoczne zwitaszcza w trybie Automatycznym lub recznym 100%. Instrukcja ta

powoduje, ze robot znacznie ptynniej przyspiesza i hamuje. Argument opcjonalny

FinePointRamp okresla zmniejszenie przyspieszenia przy dojsciu robota do punktu ze

strefa Fine.

O Aby dodac instrukcje wybierz Add Instruction > Settings > AccSet

U Zostanie dodana instrukcja z parametrami 100, 100 (100%).

O Nacisna¢ dwukrotnie wartos¢ 100 pojawi sie okno w ktérym nalezy na dolnym pasku
nacisnac przycisk 123...

O W klawiaturze, ktora sie pojawi wpisa¢ nowg wartos¢ np. 50 i potwierdzi¢ ok.

O Mozna réwniez w ten sam spos6b zmieni¢ drugi parametr

Aby ustawi¢ standardowe przyspieszenie nalezy dodac instrukcje AccSet z domysinymi

argumentami 100, 100
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Przyktad 1

E v ‘ @“2 :.-ll“:(lo(llll (:lu:pr::::perﬂlw%) E:l:
— Movel Offs(p2, 0, 0, 10), v1i000, z50, tooli,;

U5 Insert Expression

&

Active: robtarget Result: robtarget
Active filter: OFF Hint:robtarget

Offs (Q32e3gd , <EXP> , <EXP> , <EXP>) ]

robtarget p2 (x,y,z)

Data Functions

e
4
slc|1|+]|4]

Ruch do punktu przesunietego o 10 mm w osi
»Z” od punktu p2

= Z Change Data
B Edit e oK Cancel

_ 5

AN
&

INSTRUKCJA OFFS

OFFS - przesuniecie wzgledem punktu

Technical reference manuals Rapid instructions
|
|

AL HR B
nmpmw

Funkcja OFFS umozliwia tworzenie instrukcji ruchu, ktora zawiera zamiast samego
robtarget jego przesuniecie o wartos¢ podang w [mm] w osi X,y,z w zapisanym uktadzie
wspotrzednych.

Tworzenie tej funkcji jest zblizone do funkcji RelTool, opisanej krok po kroku na slajdach
nr 11-15.

Nalezy utworzy¢ instrukcje ruchu z punktem np. p10

Zaznaczyc¢ catg linie z instrukcja

W dolnym pasku Edytora programu nacisnac¢ przycisk Edit

Nacisng¢ kopiuj a nastepnie wklej.

Utworzy sie identyczna instrukcja z tym samym robtarget.

Nalezy nacisna¢ dwukrotnie nazwe robtarget p10 w skopiowanej instrukcji

W oknie ktdre sie wyswietli nacisnaé przycisk Functions (Funkcje)

Wybra¢ funkcje OFFS

Pojawi sie pole do wpisania:

W pierwszym polu nalezy podac, ktory punkt zamierzamy przesung¢ (jesli nie wyswietla
sie zaden robtarget sprawdzi¢ czy nie jest aktywny filtr wyszukiwania — lewy dolny rog
okna).

Wybrac¢ p10

Podswietli sie drugie puste pole do wypetnienia. Offset w osi X

Nacisng¢ przycisk Edit > Only Selected i wpisa¢ wartos¢ przesuniecia w 0si X.

Po wpisaniu wartosci np. 5 i potwierdzenie OK podswietli sie trzecie puste pole do
wypetnienia. Offset wosi Y.

Postepowac tak samo jak wczesniej az uzupetnione beda wszystkie pola funkciji.
Zatwierdzi¢ OK.

Zalety tej funkcji jest to, ze w przypadku zmodyfikowania punktu pl0 przesung sie

10



wzgledem niego wszystkie instrukcje ruchu z funkcjg offset.

10
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Movel pMO\J/eSZ_f“lA_G;_KPL;‘JSCG,:SC;(‘.NeldGun; PrZyk{ad 1
Movel pMoveS2_F1B_65_KPL, v5@@, z1@, tWeldGun;
Movel RelTool(pWeldS2_F1_65_KPL,O0, O, -
[ MovelL RelTool (pWeldS2_F1_65_KPL,9,0,-7.5),v500,fine,tWeldGun; ] 7 5) VSOO fine tWe|dgun‘
o ’ ’ ’ ’
! 1 komplet
MoveAbsJ [[-22.3152,61.231,-27.3712,-14.8945,57.7336,-76.2416], [9E-

PlasmalCycle pWeldS2_F1_65_KPL,
Movel pMoveS2_F1B_65_KPL, 0,z
Movel pMoveS2 F1A 65 KPL,v500,z

v158, 24.4, 420, seam50MM, wdSOKPL robtarget pWeIdSZ_Fl_GS_KPL (X,y,Z)

tWeldGun;
tieldGun;
tWeldGun;

16, tweldeun; §> Ruch do punktu przesunietego o -7.5 mm w
osi ,Z” osi palnika od punktu

pWeldS2_F1_65_KPL

ovel pMoveS2_F2A_65_KPL,
Movel pMoveS2_F2B_65_KPL,

INSTRUKCJA MOVE RELTOOL

Move RelTool - przesuniecie wzgledem osi narzedzia

Technical reference manuals Rapid instructions

AL HR HB
nRpmw

Instrukcja RelTool dziata w podobny sposoéb jak Offs jednak przesuniecia odbywaja sie
w uktadzie wspotrzednych narzedzia! Tutaj nalezy zwracaé¢ uwage na kierunek i zwrot
osi uktadu.

Opis aktywacji funkcji jest pokazany na pozostatych slajdach.

11
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— Manual Guard Stop
=V PL-L-PCOCTKIS Stopped (Speed 100%)

gj <No named program> in T_ROB1/mSaferoad/rDeformationWelding

Tasks and Programs vl Modules vl Routines vl
1585 PROC rDeformationWelding()
1586 ActUnit STN1; E&ﬁ&
1587 AccSet 30,30\FinePointRamp:=40;
1588 MoveJ @D T v$00,2z100, tWeldGun\WObj :=WobjDefol

1589 MoveJ & 500,2100,tWeldGun\WOb] : =WobjDef:

1590 ! = -1d_155,v1000,2100,tHeldGun\WObj

1591

1592 MoveL pDefWeld 1 ,v500,2100,tHeldGun\Wobj:-HobjDi

1593

1594 IR R R AR R R AR AR R AR R AR AR AR AR AR AR AR

1598 ! Spawanie PLATE 1 do L-PROFIL Wewntrzna

1596 IR R R AR R AR R AR AR A AR AR AR AR AR R AR AR AR AR

1597 PDispSet search 3;

1598 MoveL pDefWeld 2,v500,z10, tWeldGun\Wobad! at

1599 ‘ArcLStart DDif;eld 3 v300‘5n

Instruction - Debug  position Dedlarations
p—

— Manual Guard Stop
\'4 PL-L-PCOCTKIS Stopped (Speed 100%)

U5 change selected
Current argument: ToPoint
Select argument value. Active filter: P
MoveJ ,v500 , z100 , tWeldGun \@
Data | Functions
571 to 580 of 986
pDefWeld 146 pDefWeld 147
pDefWeld 148 pDefWeld 149
pDefWeld 15 pDefWeld 150
pDefWeld 152 pDefWeld 153
pDefWeld 155 gv
9% 1. |expression..  Edit © ok Cancel

UWAGA: SKOPIUJ W WKLEJ PONIZE] CAtA INSTRUKCIE Z PUNKTEM WZGLEDEM KTOREGO PRZESUNIECIE CHCESZ WYKONAC

Move RelTool - przesuniecie wzgledem osi narzedzia

Technical reference manuals Rapidinstructions

12
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= Q Manual Guard Stop =
=V ) | PLL-PCOCTKI8 Stopped (Speed 100%)
*J Change Selected

Current argument: ToPoint

Select argument value.

MoveJ I3 USERREYY , v500 , z100 , tWeldGun \W%

Active filter:

Data | Functions
1to6of6
CalcRobT CRobT )
MirPos Offs
—
-~ -~
5 I 123 Expression..  Edit oK Cancel

INSTRUKCJA MOVE RELTOOL

p— Manual Guard Stop EX
=WV % PL-L-PCOCTKIS Stopped (Speed 100%) :
*5 Insert Expression
Active: roblarget Dacult: rohtaraat
Active filter: _ pDef ABC | View
RelTool (B83e2d , <H Active fitter Ip[)efweld
= — A|B|C|D|E|F|G
H|I|J|K|L N
pDefWeld 145
pDefWeld 147 O|P|Q|R|S|T|U
pDefWeld 149 VWX Y 2z <X
pDefWeld 150
pDefWeld 153 Clear | Keset | i | o |\|
v 4 (Change Data
% | Edit Type... i e

Move RelTool - przesuniecie wzgledem osi narzedzia

Technical reference manuals Rapidinstructions

AL HR HB
nRpmw

13
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— Manual Guard Stop X — Manual Guard Stop EX
=V % PL-L-PCOCTKIS Stopped (Speed 100%) =V % PL-L-PCOCTKIB Stopped (Speed 100%) X
*5 Insert Expression *3 Insert Expression - All
Active: num Result: robtarget =
cilbafiliar: |ReITooI(pDefWeId_151_l,0,15) |
RelTool ( pDefWeld 154 ,, <EXP> , <EXP> ) | + 1' > 3, 45 5% 6& 7( s‘ ) ‘ J ‘ ®‘
Data | Functions - ‘ Tr |
New Optional Arguments IST o :| + » - T =i1r—e
CAP f h k I :
EOF_BIN Add Record Component :' J ‘ 9 j L ‘ ‘ .
err_cnt Remove Record Component ksys Shift = ® . - ‘ H = ] = ] ) <H >H /. H oo
Array Index O L - L L -~ L b b L g i
eventmask ICE TYPE I ‘e | | e | e e A
cap_setup| N ) £ IDLE BT [ | LN [
— Only Selected - ® B )
- v
5 ] Edit U':"‘“"e Data oK Cancel oK Cancel
J 1 ype...
—

INSTRUKCJA MOVE RELTOOL

Move RelTool - przesuniecie wzgledem osi narzedzia

Technical reference manuals Rapidinstructions

AL HR HB
nRpmw
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V % :l::::ﬂcﬂul

Guard Stop EX x
Stopped (Speed 100%)

Manual Guard Stop
Wi PL-L-PCOCTKIB Stopped (Speed 100%)

*5 Insert Expression
Active: robtarget Result: robtarget
Active filter: pDef Hint:RelTool([Point: = Jrobtarget,[Dx:...
RelTool ( pDefWeld 154 . 0, 0, 15) L
Data Functions —
—_—
Q)
®
- a
15 gt~ ChangeData [ oK ] Cancel

INSTRUKCJA MOVE RELTOOL

%5 <No named program> in T_ROB1/ rDefor

Tasks and Programs v[ Modules v] Routines v|
1585 PROC rDeformationWelding()
1586 ActUnit STN1; q}ﬁ&
1587 AccSet 30,30\FinePointRamp:=40;
1588 MTETp RS + oD

1589
1590

1591

1582 MoveL pDefWeld 1,v500,2100,tWeldGun\WObj: =HobjD‘
1593

15%4 IR e ST
1598 !Spawanie PLATE 1 do L-PROFIL Wewntrzna

5 PR AR AR R R RS R AR AR LS RAERRAAARE IR SRR RAARRAAT
1597 PDispSet search 3;

1598 MoveL pDefWeld 2,v500,z10,tWeldGun\WabaH

1598 ArcLStart pDefWeld 3 .v300.sml -- Plate
Instruction Edit Debug Position Dedarations

Move RelTool - przesuniecie wzgledem osi narzedzia

Technical reference manuals Rapidinstructions
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