Fanuc Robo Trainer  panyc Roboter Grundkurs

Ihr zentraler Ort fir online Roboter-Schulungen

Ein und Ausgange



Fanuc Robo Trainer Ein - und Ausgange

Ihr zentraler Ort fir online Roboter-Schulungen

RO Interne Signale
R Ventile, Sensoren, Greifer,
» DO Maschinen, Schutz- Vakuumeinheiten
Einrichtungen, Externe
DI Anlagenteile usw.

i
E

i

AR ¢
A

DI

DO = Digitale Ausgange
DI = Digitale Eingange
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Ein - und Ausgange

Instruktionen zur Steuerung der Signale
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PAYLOAD[1:WELDING]

PR[1:HOME] 100% CNT100
P[1l] 100mm/sec CNTO
P[2] 100mm/sec FINE
100mm/sec FINE
100mm/sec FINE

P[3]

P[4]
DO[10:0ON ]=0ON
DO[100:0FF]=PULSE, 0.1sec
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Steuert einen Ausgang

Ein Register Gibernimmt den Wert des Eingangs
Der Roboterausgang tibernimmt den Wert

Das Register Gibernimmt den Robotereingangswert
Der Gruppenausgang erhalt den Wert

Dem Register wird der Wert des Gruppeneingangs libergeben

In Zeile 10 des Programms wird der Ausgang
10 eingeschaltet. Zur Kontrolle werden die
Ausgange in diesem Bereich angezeigt.

In Zeile 11 wird der Ausgang 100 fiir 0.1
Sekunde eingeschalten.

DO[100:0FF] zeigt den derzeitigen Zustand
des Ausgangs = OFF = ausgeschaltet

Sorted by port number.
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Anzeige von Digitalen Signalen
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Menu Favorites (press and hold to set)

B
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3 Link Device
4 Flag

0 -- NEXT --

Step

TESTO87 LINE 12 pAUSED [EIe] 100 [ ster |
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TEST987 + =[H

I/0 Digital Out

TEST987 LINE 12 pauseD SIS

¥ 5IM STATUS
DO[ U
DO[
DO[
DOL
DO [
DO[
DO[
DO[ 100]

DO[ 101]
DO[ 102]
DO[ 103]
Sorted by port number.
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[TYPE] CONFIG IN/OUT

103/512

10%
+ [H

kann man zwischen den Signalarten wechseln.
zeigt die Konfiguration der Signale an.
Wechsel zwischen der Anzeige der Ein- und Ausgangen

E)J( A\afmg Arg:art wﬁ':m: Wef:uu\ mﬁm >
— T Mit TYPE
e Config
IN/OUT
2 Cell Intface (o] setzt einen Ausgang
3 Weld Ext DO OFF setzt den Ausgang wieder zuriick
4 Custom Next ein weiteres Menu wird aufgerufen
DETAIL

S Digital

& Analog
7 Group
8 Robot
9 Uop

NEXT --

I

Anzeige von Zusatzlichen Informationen oder Kommentar einfligen

Port Detail

Digital Output

[ 103]

1 Comment: [jd#siy ]

2

Polarity: NORMAL

3 Complementary: FALSE[ 103 - 104]

DO[ 98]
DO[ 99]
DO[ 100]
DO[ 101]
DO[ 102]
DO[ 103]

Mit den Cursortasten kann
man sich zwischen den
Signalen bewegen. Durch
zusatzlichen Driicken der
Shift Taste ist ein
Seitensprung maoglich.
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TEST987 LINE 12 [l PAUSED 10% TEST987 LINE 12 [[E PAUSED 109%
1/0 Digital Qut + [H I/0 Digital Out + [H

# SIM STATUS 103/512
DO[ U
DO[
DO[
DOL
DO[
DO[
DO[
DO[ 100]

# SIM STATUS 103/512
DO[ 98] U
DO[ 99] U
Do[ 1001 U
DO[ 101] U
DO[ 102] U
po[ 1031IEH
Do[ 1041 U
DO[ 105] U
DO[ 106] U
Do[ 1071 U
DO[ 108] U

DO[ 101]
DO[ 102]
DO[ 103]
Sorted by port number.
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T
= [ TYPE] CONFIG IN/OUT ON OFF >

1/0 Digital In + [H

Der zu Simulierende Ausgang wird mit den Cursor
Tasten ausgewahlt. Mit der Next Taste wird
SIMULATE angezeigt. Durch driicken der Taste
kann der Ausgang oder Eingang simuliert werden.
Das heil3t, der Bediener kann bestimmte
gewlnschte Signalzustande fiir Tests einstellen.
Simulierte Signale sind gelb hinterlegt. Durch
UNSIM kann die Simulation zuriickgesetzt
werden.
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CONFIG IN/OUT SIMULATE UNSIM
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Digitale Gruppen Ein- und Ausgange

TEST987 LINE 12 PAUSED 10(?%

I/0 Group Out + [H
M VALUE
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[ TYPE] NUM-SRT CMT-SRT DETAIL e >
HELP

Der digitale Zustand wird binar dargestellt

DI 10+11 12 13 14 15
Wert 1 2 4 8 16 32

onfoff 1 0 1 0 O O
Wert 1+ 0+4+0+0+0 =

Das die Programmnummer 5 wird tbergeben!

Digitale Ein- und Ausgange kbnnen nur zwei
Zustande abbilden. Um komplexere Daten zu
Ubermitteln kénnen Signale zu Gruppen
zusammengefasst werden.

Jedes Signal kann dabei einen festen Wert in der
Darstellung ibernehmen. Die Gruppe 1 soll von der
SPS die Programmnummer an den Roboter
Ubermitteln. Hierzu wurden verschieden Eingange zu
dieser Gruppe zusammengefasst. (DI10-15)
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|/O Taste drucken

o NIKOLAUS LINE 0 [ ABORTED ISEN ‘P 100

I/0 Robot Qut + [H
5IM STATUS ]
TYPE 2 Greifer ZU

= ;reifer AUF

1
Link Device

9 Interconnect

o
A

INfOUT

Ein - und Ausgange

Beispiele fiir digitale Ein- und Ausgdnge

Roboter Eingange
RI[3:0ffen]
RI[4:Geschlossen]

Roboter Ausgange
RO[1:Greifer ZU]
RO[2:Greifer AUF]

1/0 Robot In + [H
# SIM STATUS
k [
[
[Ooffen
[Geschlossen

[

[
[
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Sorted by port number.

[TYPE ] IN/OUT ON OFF >

Programmausschnitte

OPEN

1: IF RI[4:Geschlossen]=0OFF,JMP LBL[1] ;
2: RO[1:Greifer ZU]=OFF ;

3: LBL[1] ;

CLOSE
1: RO[1:Greifer ZU]=ON ;



