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Damit Bewegungsablaufe mehrfach wiederholt werden kénnen werden die Bewegungspunkte des Roboters in Programmen gespeichert.
Hinweis:

Zeichen Fur den Programmnamen diirfen Alphabetische Zeichen, Zahlen verwendet werden. Ein Programmname darf nicht mit einer Zahl
beginnen.

Symbole Es diirfen nur _ @ * als Symbol verwendet werden.

Programme die von der SPS aufgerufen werden sollen, miissen mit RSR oder PNS beginnen.

——— Create Teach Pendant Program ——-

Neus Programm erstellen:

Program Name:

1. SELECT Taste driicken
s 2. CREATE auswihlen
e 3. Programmname eintragen U
Bl e
Programmname TEST987 wurde eingegeben
5. Details
— 1 1 ] Ein Kommentar kann eingegeben werden , TEST" = = T Stz =0
PREV -> Weiter
Einstellungen fiir Schreibschutz usw. kénnen vorgenommen werden.
Diese Einstellungen konnen aber jederzeit gedandert werden.
——— Create Teach Pendant Program ——— Mlt END abschlieﬁen
Program Name :
TESTSBT o 6. EDIT wird automatisch aufgerufen E’ —
7. Mit NEXT Taste zu EDCMD wechseln (Eocmel
8. Insert -> Zeilen einfligen in das Programm
9. ENTER Taste driicken

Select function

Anzahl der Zeilen eingeben z.B. 10 Stiick <Enter>

DETAIL EDIT
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Das Programm soll aus 5 Punkten bestehen.

Programm erstellen

Als erstes aber sind das Userframe, das Utool und Payload einzustellen.

TEST987 LINE 0 ABORTED

TEST987

[EDCMD]

TEST987

: UFRAME_ NUM=0
: UTOOL_NUM=1
: PAYLOAD[1:WELDING]

[Epcmp]

INST fur Instruktionen anwahlen
Auf Instruktion 2 -> 4 wechseln
Offset/Frames auswahlen

Offset/Frames 1/1 @
1R[]

oot |
3 AR[ ] =

Constant = Konstante auswahlen
UFRAME_NUM =0 setzen <ENTER>

Utool Frame auswahlen

CHOICE -> Constant wahlen um Ziffer einzugeben
1 eingeben <ENTER>

Payload auswdhlen <ENTER>

1 Eingeben - Gewicht fiir Werkzeug ist gesetzt
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Einen Punkt in Zeile 5 erstellen o oo

*  POINT + drticken '

2 J P[] 100% CNT100

]
H

TEST987 + 3 L P[] 100mm/sec FINE

UFRAME NUM=0
UTOOL NUM=1
PAYLOAD[1:WELDING]

4 L P[] 100mm/sec CNT100

* Auswahlen welche Bewegungsart [uotion Modify 1/1
notwendig ist 1007

* Als 1. die Home Position erstellen

* JPR[1:HOME} 100% CNT100

* Die Home Position ist im
Positionsregister 1 gespeichert

£ S T T
POINT WELD_ST WELD_PT WELDEND TOUCHUP ° JetZt Weitere Punkte einngen

UTOOL NUM=1
PAYLOAD[]1:WELDING]

EPR[1:HOME] 100% CNT100
BP[1] 100mm/sec CNTO

BP[2] 100mm/sec FINE
BP[3] 100mm/sec FINE
@P[4] 100mm/sec FINE
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¢ Als ndchstes wieder Zeile 6 anwahlen 1: UFRAME NUM=0

* Roboter auf einen gewahlten Punkt bewegen 2: UTOOL_ NUM=1

«  SHIFT Taste + TOCHUP driicken um Punkt zu speichern if PAYLOAD[1:WELDING]

*  Weiter zur Zeile 7 mit Cursor Taste nach Unten 5;J @PR[1:HOME] 100% CNT100

* Roboter zur gewiinschten Position bewegen 6:L @P[1] 100mm/sec CNTO

* SHIFT Taste + TOCHUP driicken um Punkt zu speichern 7:L @P[2] 100mm/sec FINE

e Usw. 8:L @P[3] 100mm/sec FINE

* Wenn alle Punkte geteacht sind kann der Ablauf lgzL @P[4] 100mm/sec FINE
getestet werden [[End]|

Testen

* 1. Zeile mit Cursor Tasten anwahlen
- STEP Betrieb anwéhlen -> STEP Taste driicken -> LED STEP leuchtet

* SHIFT Taste + Zustimmungsschalter + FWD Taste -> der Roboter bewegt sich zu von Zeile zu Zeile
* Dabei FWD Taste loslassen und erneut driicken

HAL
UFRAME NUM=0
UTOOL NUM=1
PAYLOAD[1:WELDING]

@PR[1:HOME] 100% CNT100

@P[1] 100mm/sec CNTO
@P[2] 100mm/sec FINE
@P[3] 100mm/sec FINE
@P[4] 100mm/sec FINE
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*  Werkzeugnummer und Userframe Uberprifen -> ggf. die richtigen aktivieren
*  Betriebsartenschalter auf T1?

* iPendant eingeschalten?

. Erstelle ein Programm mit Namen ,,RechteckXX“?

*  Testen eines Programms mit Home Position, 5 Punkten ( 2 x P1 ) und zurtick zur Home

RECHTECK1

UFRAME NUM=1
.y e UTOOL NUM=2

Home POSItlon PAYLOAD[1:Grp without partl]
PR[1: ) 100% CNTO
P[1] 3000mm/sec CNTO

P[2] 3000mm/sec CHNTO

P[3] 3000mm/sec CHNTO

P[4] 3000mm/sec CNTO

P[1] 3000mm/sec CNTO
PE[l:Homepos] 100% CHNTO
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