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Descripcion general de este manual

Acerca de este manual
RobotStudio es una aplicacion de PC destinada al modelado, la programacién
fuera de linea y la simulacion de células de robot. En este manual se describe
como crear, programar y simular células y estaciones de robot con RobotStudio.
Este manual también explica los términos y conceptos relacionados con la
programacion tanto fuera de linea como en linea.

Utilizacion
Este manual debe usarse durante el trabajo con las funciones fuera de linea o en
linea de RobotStudio.

¢A quién va destinado este manual?
Este manual esta destinado a los usuarios de RobotStudio, ingenieros de disefio
preliminar, disehadores mecanicos, programadores fuera de linea, técnicos de
robot, técnicos de servicio, programadores de PLC, programadores de robots e

integradores de sistemas de robot.

Requisitos previos

El lector debe tener conocimientos basicos de RobotStudio y los controladores

de robots ABB.

Organizacion de los capitulos

El manual del operador esta estructurado en los siguientes capitulos:

Capitulo Contenido
1 Procedimientos inicia- | Contiene informacién de la instalacion, activacion
les y licencia, presentacion sobre niveles de funciones,
configuracién de red y derechos de usuario.
2 Creacion de estacio- |Contiene informacién acerca de como preparar el
nes PC para instalar RobotStudio, presenta los concep-
tos de proyecto y estacion y explica cémo crea una
estacion. Esta labor incluye la importacién y confi-
guracion del equipo que se desea simular, asi como
la comprobacién de la alcanzabilidad para encon-
trar el disefio de estacion éptimo.
3 Programacion de ro- | Describe como crear movimientos, senales de E/S,
bots en el entorno 3D |instrucciones de proceso y ldgica de robot en un
programa de RAPID para los robots. También
describe como ejecutar y probar el programa.
4 Descripcion del edi- |Describe como simular y validar programas de ro-
tor de RAPID bot.
5 Pruebas y depura- |Describe cdmo depurar una tarea, presenta el
cién de RAPID puntero del programa, puntos de interrupcion de
RAPID. Ventana de pila de llamadas de RAPID y
uso de la ventana Observacion de RAPID para de-
purar cédigo.
6 Simulacién de progra- | Describe la configuracion de simulacion, reproduc-
mas cion de simulaciones, deteccion de colisiones,
evitacion de colisiones y simulacion de E/S.




Capitulo Contenido
7 Simulacion avanzada | Presenta funciones avanzadas, como por ejemplo
mediante el uso de |Componentes inteligentes, simulacién fisica y
componentes inteli- | puesta en servicio virtual mediante el uso de SIMIT.
gentes y fisica
8 Implementar y com- |Describe como empaquetar y distribuir una esta-
partir cion.
9 Instalacion del softwa- | Contiene instrucciones para trabajar con el System
re del controlador del |Builder y el Administrador de instalacion.
robot
10 Coémo trabajar con |Presenta parametros del sistemay contiene instruc-
los parametros del |ciones para administrar instancias y archivos de
sistema configuracion
11 Monitorizacion de Presenta el analizador de sefales y contiene ins-
senales del robot trucciones para administrar grabaciones de sena-
les.
12 Trabajos Presenta la funcién Trabajos y contiene instruccio-
nes para administrar esta funcion.
13 Screenmaker Describe la herramienta de desarrollo ScreenMaker,
la forma de gestionar proyectos en el ScreenMaker
y los distintos menus y comandos utilizados en la
aplicacion.
Referencias
Referencia ID de documento

Revisiones

Manual del operador - OmniCore

3HAC065036-005

Manual de referencia técnica - Descripcion general de RA-|3HAC065040-005

PID

Manual de referencia técnica - Parametros del sistema

3HAC065041-005

Manual de aplicaciones - MultiMove

3HAC089689-005

Application manual - Conveyor tracking

3HAC066561-001

Manual de aplicaciones - Seguridad funcional y SafeMove | 3HAC066559-005

Manual de aplicaciones - Electronic Position Switches

3HAC050996-005

Manual de aplicaciones - Integrated Vision

3HACO067707-005

Application manual - Controller software OmniCore

3HAC066554-001

Q Recomendacion

Todos los documentos pueden encontrarse a través de myABB Business Portal,

www.abb.com/myABB.

Revision

Descripcion

A Primera revision, denominada RobotStudio 2008, lanzada para las jorna-
das para empresas colaboradoras. El manual en su totalidad ha sido
adaptado a la nueva GUI, en la que se ha integrado RobotStudio ©nline,

B Publicado con RobotStudio 5.12.
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Documentacion del producto

Categorias de documentacion de usuario de ABB Robotics
La documentacion de usuario de ABB Robotics esta dividida en varias categorias.
Esta lista se basa en el tipo de informacién contenida en los documentos,
independientemente de si los productos son estandar u opcionales.

Q Recomendacion

Todos los documentos pueden encontrarse a través de myABB Business Portal,
www.abb.com/myABB.

Manuales de productos

Los manipuladores, los controladores, DressPack y la mayoria de demas equipos
se entregan con un Manual del producto que por lo general contiene:

Informacion de seguridad

Instalacion y puesta en servicio (descripciones de la instalacién mecanica
o las conexiones eléctricas).

Mantenimiento (descripciones de todos los procedimientos de mantenimiento
preventivo necesarios, incluidos sus intervalos y la vida util esperada de los
componentes).

Reparaciones (descripciones de todos los procedimientos de reparacion
recomendados, incluidos los repuestos)

Calibracion.
Solucién de problemas.
Retirada del servicio.

Informacidn de referencia (normas de seguridad, conversiones de unidades,
uniones con tornillos, listas de herramientas).

Lista de piezas de repuesto con la imagen correspondiente (o referencias a
otras listas de piezas de repuesto).

Referencias a diagramas de circuitos.

Manuales de referencia técnica
Los manuales de consulta técnica contienen informacion de referencia para
productos de robética, como la lubricacidn, el leguaje RAPID y los parametros del
sistema.

Manuales de aplicaciones

Las aplicaciones especificas (por ejemplo opciones de software o hardware) se
describen en Manuales de aplicaciones. Cada manual de aplicaciones puede
describir una o varias aplicaciones.

Generalmente, un manual de aplicaciones contiene informacién sobre:

Finalidad de la aplicacién (para qué sirve y en qué situaciones resulta util)


http://www.abb.com/myABB

« Contenido (por ejemplo cables, tarjetas de E/S, instrucciones de RAPID,
parametros del sistema, software).

+ Forma de instalar el hardware incluido o necesario.
« Forma de uso de la aplicacion.
- Ejemplos sobre como usar la aplicacion.

Manuales del operador
Los manuales del operador describen el manejo de los productos desde un punto
de vista practico. Estos manuales estan orientados a las personas que van a tener
contacto directo con el producto, es decir, a operadores de células de produccion,
programadores y técnicos de resolucion de problemas.



Seguridad

Seguridad del personal
Los robots son pesados y tienen una fuerza extraordinaria independientemente
de su velocidad. Una pausa o una parada larga en un movimiento puede ir seguida
de un movimiento rapido y peligroso. Incluso si es posible predecir un patron de
movimientos, una sefial externa puede disparar un cambio de funcionamiento y
dar lugar a un movimiento inesperado.

Por tanto, es importante respetar toda la normativa de seguridad al entrar en un
espacio protegido.

A {AVISO!

Los cambios de programa deben validarse y probarse siempre antes de entrar
en produccion, para proteger a las personas y los bienes. Asegurese de que es
posible detener el robot con un dispositivo de parada de proteccion.

Normativa de seguridad
Antes de empezar a trabajar con el robot, asegurese de familiarizarse con la
normativa de seguridad descrita en el manual Manual de seguridad para el
robot - Manipulador e IRC5 o controlador OmniCore.



Seguridad de red

Seguridad de red

Este producto se ha disenado para su conexion a una interfaz de datos y la
comunicacion de informacion y datos a través de dicha interfaz. Usted es la Gnica
persona responsable en exclusiva de proporcionar y garantizar en todo momento
una conexion segura entre el producto y su red o cualquier otra red (sea cual fuere
el caso).

Usted debera establecer y mantener todas las medidas adecuadas (por ejemplo,
a titulo meramente enumerativo pero no limitativo, la instalacion de firewalls, la
aplicacion de medidas de autentificacion, la encriptacién de los datos, instalacion
de programas antivirus, etc.) para proteger el proyecto, la red, su sistema y la
interfaz contra cualquier tipo de intrusiones de seguridad, acceso no autorizado,
interferencias, intrusion, fugas y/o sustraccion de datos o informacién. Ni ABB Ltd
ni sus entidades seran responsables de ningun dafo y/o pérdida que se derive de
tales intrusiones de seguridad, cualesquiera accesos no autorizados, interferencia,
intrusion, fugas y/o sustraccion de datos o informacion.



1 Procedimientos iniciales

1.1 ¢{Qué es RobotStudio?

Descripcion general

RobotStudio es una herramienta de ingenieria para configurar y programar robots
ABB, tanto robots fisicos en el centro de produccion como robots virtuales en un
PC. Utilice esta aplicacion para el modelado, la programacion fuera de linea y la
simulacion de células de robot. Sus funciones avanzadas de modelado y simulacién
ayudan a visualizar el control de varios robots, funciones de seguridad, vision 3D
y supervisidon remota de robots.

El entorno de programacion integrado de RobotStudio permite la programacion
onliney offline de los controladores de los robots. En modo online, el entorno esta
conectado a un controlador de robot, mientras que en modo offline esta conectado
a un controlador virtual que emula un controlador de robot en un PC.

RobotStudio puede descargarse de
http://new.abb.com/products/robotics/robotstudio/downloads. La versién basica
(prueba) de 30 dias es gratuita y ofrece todas las funciones, incluidos los
convertidores de CAD. Los convertidores de CAD no estan incluidos en la licencia
Premium y requieren la adquisicion de opciones adicionales. La version Premium
ofrece todas las funciones y requiere activacion. Para adquirir una licencia Premium,
contacte con su representante comercial local de ABB Robotics en
www.abb.com/contacts.

Niveles de caracteristicas de RobotStudio

Las funciones de RobotStudio se clasifican en los niveles basico y Premium. Debe
disponer obligatoriamente de privilegios de administrador en el PC para instalar
RobotStudio.

« Basic: ofrece funciones seleccionadas de RobotStudio para configurar,
programar y ejecutar un controlador virtual. También incluye funciones en
linea para programar, configurar y monitorizar un controlador de robot
conectado a través de Ethernet y no requiere activacion. En el modo de
funciones Basic, que es una funcionalidad reducida, RobotStudio permite
utilizar las funciones basicas solamente para controladores de robot y
virtuales. Este modo no afecta a los archivos o las estaciones existentes.

- Premium: ofrece toda la funcionalidad de RobotStudio para programacion
fuera de linea y simulacion de multiples robots. El nivel Premium incluye las
caracteristicas del nivel Basic y requiere activacion. Para adquirir una licencia
Premium, contacte con su representante comercial local de ABB Robotics
en www.abb.com/contacts.



Detalles de las caracteristicas Premium y Basic
En la tabla que aparece a continuacién se enumeran las caracteristicas ofrecidas
por las licencias Basic y Premium.

Caracteristica Basico Premium

Caracteristicas necesarias para la puesta en servicio |Si Si
de un robot real o virtual !, tales como:
« System Builder

» Visor del Registro de eventos

» Editor de configuracion

« Editor de RAPID

» Copia de seguridad/restauracion
+ Ventana E/S

Caracteristicas de productividad, tales como: Si
+ Asistente de IA

- Editor de datos de RAPID

« RAPID Compare

» Ajustar Robtargets

« Observacion de RAPID

« Puntos de interrupcion de RAPID
« Analizador de sefales

« Herramienta MultiMove

« ScreenMaker1:2

+ Trabajos

Caracteristicas fuera de linea elementales, tales como:|Si Si
«  Abrir estacion4

«  Unpack & Work*

«+ Ejecutar simulacién?

« Cambiar a fuera de linea

« Herramientas de movimiento de robots
» ABB Library de robots

Caracteristicas fuera de linea avanzadas, tales como: Si
« Programacion grafica
« Guardar estacion
* Pack & Go
« Importar/exportar geometria
+ Importar biblioteca
« Crear Export Viewer y peliculas
» Transferir
+ AutoPath
» Trayectoria sin colisiones
» Operaciones en 3D

Complementos?3 Si Si




Caracteristica

Basico

Premium

1. Requiere la funcion de RobotWare RobotStudio Connect para OmniCore (o PC-Interface
para IRC5) en el controlador del robot para permitir la comunicacion WAN. Esta opcion
no es necesaria para la conexion a través del puerto de gestion o para el controlador virtual.

2. Requiere la funcion de RobotWare Interfaz FlexPendant en el controlador del robot
IRC5. Esta funcion no esta disponible en OmniCore. ScreenMaker no esta disponible para

OmniCore.

3. Los complementos que no utilizan la API de las estaciones pueden cargarse en modo

basico.

4. Los componentes inteligentes incluidos en la estacion que utilizan la API de la estacion
0 que tienen un comportamiento fisico no se simularan en el modo basico.




1.2 Requisitos del sistema

Descripcion general

Antes de la instalacion de RobotStudio, asegurese de que el ordenador cumple
los siguientes requisitos de hardware y software.

Requisitos de hardware

Estacion de trabajo portatil o de sobremesa de altas prestaciones, con los
siguientes requisitos:

Componente Requisito

CPU Procesador de 2,0 GHz o mas rapido, se recomienda que sea
de varios nucleos.

Memoria 8 GB minimo.
16 GB o mas para trabajar con modelos de CAD pesados.

Disco Mas de 10 GB de espacio disponible, unidad de estado sélido
(SSD) recomendada.

Tarjeta grafica Alto rendimiento, compatible con DirectX 11, tarjeta grafica para
juegos de cualquier marca lider. Para el modo de iluminacion
avanzado, se requiere Direct3D feature level 10_1 o superior.

Configuracion de pantalla|Se recomienda una resolucion de 1920 x 1080 pixeles o superior.

Raton Raton de tres botones.

Raton 3D [opcional] Cualquier raton 3D de 3DConnexion.

Consulte http://www.3dconnexion.com.

RobotStudio es compatible con RobotWare versién 5.07 hasta la ultima versién
publicada, incluidas las revisiones. Consulte las limitaciones de compatibilidad en
las Notas de la versién de RobotStudio.

Puede conectar RobotStudio a un controlador de robot a través de su puerto de
Servicio o a través de Ethernet.

Para ejecutar las aplicaciones ScreenMaker o FlexPendant SDK en un controlador
IRC5, se requiere la opcion 617-1 FlexPendant Interface de RobotWare.

Software

Sistema operativo Descripcion

Windows 10 Anniversary Update o posterior|Edicion de 64 bits

Se recomienda obtener e instalar las actualizaciones mas recientes de Windows
antes de instalar y ejecutar RobotStudio. Firewall de Windows puede bloquear
ciertas funciones que son necesarias para ejecutar RobotStudio. El instalador
anade (y elimina) todas las reglas de entrada necesarias en el cortafuegos. Las
reglas de entrada del cortafuegos afiadidas por el instalador se limitan al loopback
(localhost) cuando sea pertinente (también para RobotStudio.exe).

Puede ver y editar el estado de un programa en Inicio > Panel de control > Firewall
de Windows. Para obtener mas informacion acerca de Firewall de Windows, visite
www.microsoft.com.



Configuracion de firewall

La siguiente tabla muestra los requisitos de configuracion del cortafuegos de

RobotStudio:
Nombre |Accion Direccion | Protocolo |[Remote |Local Ser- Remote |Aplica-
Address |vice Service |cidn
NetScan |Permitir |Salida’ UDP Cualquie- |Cualquie- |5512 RobNetS-
(controla- ra ra can-
dores defi- Host.exe
nidos dina-
micamen-
te)
NetScan |Permitir |Salida UDP Cualquie- |Cualquie- |5514 RobNetS-
(controla- ra ra can-
dores defi- Host.exe
nidos esta-
ticamente)
NetScan |Permitir |Entrada |UDP Cualquie- |5513 Cualquie- | RobNetS-
ra ra can-
Host.exe
RobAPI |Permitir |Salida TCP Cualquie- |Cualquie- |5515 Rob-
ra ra ComCitrl-
Ser-
ver.exe
RobotFTP |Permitir |Salida TCP Cualquie- |Cualquie- |[FTP(21) |Cualquie-
ra ra ra
RobotStu- |Permitir | Salida HTTPS Cualquie- |Cualquie- |443 RobotStu-
dio ra ra dio.exe
RobotStu- |Permitir |Salida HTTP Cualquie- |Cualquie- |80 RobotStu-
dio ra ra dio.exe
RobotStu- |Permitir |Entrada |TCP Host local | Cualquie- |Cualquie- | RobotStu-
dio? ra ra dio.exe
RobICI Permitir |Entrada |UDP Cualquie- | 18943 Cualquie- | RobotStu-
(CTM) Dis- ra ra dio.exe
covery
RobICI Permitir |Salida UDP Cualquie- |Cualquie- | 34981 RobotStu-
(CTM™) ra ra dio.exe
Communi-
cation
RobICI Permitir |Salida TCP Cualquie- |Cualquie- | 34981 RobotStu-
(CTM) ra ra dio.exe
Communi-
cation
SFTP/SSH |Permitir |Salida TCP Cualquie- |Cualquie- |22 RobotStu-
(Configura- ra ra dio.exe
cion/Co-
pia de se-
guridad
de CTM)
Controla- |Permitir |Entrada |TCP/UDP |Host local |Cualquie- |Cualquie- |RobVC.exe
dor virtual ra ra
Controla- |Permitir |Entrada |TCP/UDP |Host local |Cualquie- |Cualquie- |Vr-
dor virtual ra ra chost64.exe
de 64 bits




Nombre |Accion Direccion |Protocolo |[Remote |Local Ser- Remote |Aplica-
Address |vice Service |cién
ABB Vir- |Permitir |Entrada |UDP Host local |9998 Cualquie- | Virtual
tual Flex- ra FlexPen-
Pendant dant.exe

TRobNetScanHost.exe también escuchara a otros NetScan de la red en el puerto UDP
5512 (direccion In). Sin embargo, dado que solo se utiliza para uso interno y no se utiliza
con frecuencia para la funcion de controlador virtual remoto, no es necesario abrir ese
puerto en el cortafuegos.

2RobotStudio abre y cierra temporalmente una escucha TCP en localhost para encontrar
un puerto libre para el servidor de planificacion de trayectorias sin colisiones.

o

RobotStudio utiliza las actuales opciones de Internet, HTTP y proxy.

En la tabla siguiente se describen las configuraciones de firewall necesarias para
SLP Distributor.

Nombre |Accion Direccion | Protocolo |[Remote |Local Ser- Remote |Aplica-
Address |vice Service |cidn

Software |Permitir |Entrada |TCP/IP Cualquie- 2468 Cualquie- | Slps.Distri-

Potential ra ra bu-

Distributor tor.Hostexe

(paralain-

terfaz

web)

Software |Permitir |Entrada |TCP/IP Cualquie- | 8731 Cualquie- |Slps.Distri-

Potential ra ra bu-

Distributor tor.Hostexe

(licencias)

Software |Permitir |Salida TCP/IP Cualquie- |Cualquie- (443 Slps.Distri-

Potential ra ra bu-

Distributor tor.Hostexe

(activa-

cion)

Configuracién del cortafuegos realizada por el instalador de RobotStudio.

Nombre |Accion Direccion |Protocolo [ Remote |Puerto lo-|Puerto re-| Programa

Address |cal moto
ABB Ro- |Permitir |Entrada |Cualquie- |[127.0.0.0/8 | Cualquie- |Cualquie- |RobotStu-
botStudio ra3 ra ra dio.exe
ABB Ro- |Permitir |Entrada |UDP Cualquie- | 18943 Cualquie- | RobotStu-
botStudio ra ra dio.exe
CTM Dis-
covery
ABB Vir- |Permitir |Entrada |UDP 127.0.0.0/8|9998 Cualquie- |Virtual
tual Flex- ra FlexPen-
Pendant dant.exe

3Ver nota 2 para obtener informacién acerca de TCP. El puerto TCP/UDP también es uti-
lizado por Integrated Vision.

E o

Los modulos de fusidn pueden abrir puertos adicionales para servicios como RobNetScan.




Servicios y procesos

En la tabla siguiente se describen los Servicios de Windows.

Nombre Aplicacion |Tipo |Tipode |Cuenta Descripcion
inicio
ABB Industrial |RobComCitrl-|Servi- |[Manual |Cuenta local |Proporciona soporte
Robot Communi- |Server.exe |cio de sistema |para la comunicacion
cation Server con los controladores
de robots ABB.
ABB Industrial |RobNetScan-|Servi- |[Manual |Cuenta local |Proporciona soporte
Robot Discovery |Host.exe cio de sistema |para la deteccion de
Server controladores de robots
ABB.

SLP Distributor no forma parte de la instalacion de RobotStudio. Es opcional y
debe instalarse en un servidor dedicado. Instale el servidor de SLP Distributor en
un PC dedicado accesible desde los PC en los que se vaya a utilizar RobotStudio.

En la tabla siguiente se detalla SLP Distributor.

tor

Nombre Aplicacion |Tipo Tipo de ini-|Cuenta Descripcion

cio
Software Po- |Slps.Distribu- |Servicio | Automatico | Cuenta local | Asigna recursos combi-
tential Distribu- | tor.Host.exe de sistema |nados a aplicaciones

protegidas por Softwa-
re Potential.

En la tabla siguiente se describen la aplicaciones que RobotStudio pone en marcha.

Aplicacion

Descripcion

7z.exe

Herramienta de linea de comando de compresion/descom-
presion.

cfree_server.exe

Se utiliza para la planificacion de trayectorias sin colisio-
nes.

CadConverter.exe

Convierte entre formatos CAD.

comp.exe

Herramienta de linea de comando de compresién ABB.

ConvexHullBuilder.exe

Crea envolventes convexas para evitar colisiones y plani-
ficar trayectorias sin colisiones.

decomp.exe

Herramienta de linea de comando de descompresion ABB.

InstallationManager.exe

Crea y modifica sistemas RobotWare 6.x.

InstallationManager7.exe

Crea y modifica sistemas RobotWare 7.x.

PdfConverter.exe

Utilizado por Visual SafeMove para crear archivos PDF.

PoissonRecon.exe

Reconstruye mallas a partir de nubes de puntos. Se utiliza
para generar volumenes de barrido.

RobotDiskRecovery.exe

Crea discos de recuperacion de robot.

RobotStudio.Installer.exe

Realiza acciones que requieren un cierto nivel, como la
inicializacion del almacenamiento de licencias.

RobVC.exe

El controlador virtual de ABB.

RSSysteminfo.exe

Herramienta de asistencia de RobotStudio

RobotStudio.FleetManage-
ment.JobRunner.exe

Ejecuta trabajos que se comunican con varios controlado-
res de robot.




Aplicacion

Descripcion

RunJob.exe

Una herramienta de linea de comando para ejecutar tra-
bajos utilizando RobotStudio.FleetManagement.JobRun-
ner.exe.

ScreenMaker.exe

Crea interfaces de usuario FlexPendant para sistemas
RobotWare 5-6.x.

SystemBuilder.exe

Crea sistemas RobotWare 5.

tar.exe

Crea o extrae ficheros de archivos. Se utiliza para copias
de seguridad.

Virtual FlexPendant.exe

Flexpendant virtual para sistemas RobotWare 5-6.x.

Vrchost64.exe

El controlador virtual de 64 bits de ABB.




1.3 ¢Como activar RobotStudio?

Licencia de activacion de RobotStudio

La activacion de la instalacion de RobotStudio es un procedimiento de validacion
de la licencia de RobotStudio. Para seguir utilizando la aplicacién con todas sus

caracteristicas, debe activarla. La activacion de producto de RobotStudio se basa
en la tecnologia antipirateo y se ha disefado para verificar que los productos de

software cuentan con una licencia legitima. La activacion se basa en la verificacién
de que la clave de activacion no se esté utilizando en mas ordenadores personales
de los permitidos por la licencia de software.

Al iniciar RobotStudio por primera vez tras la instalacion, pide que se introduzca
la clave de activacion de 25 digitos (XXXXX-XXXXX-XXXXX-XXXXX-XXxXX). El software
funciona en el modo de funcionalidad Basic si no hay presente una clave de
activacion valida. Una activacion satisfactoria concede al usuario las licencias
véalidas para las caracteristicas cubiertas por su suscripcion.

Instalacion de la licencia de prueba
Lleve a cabo el siguiente procedimiento para solicitar la version de prueba de 30
dias. Se requiere una conexidn a Internet activa para este procedimiento.
1 Descargue e instale RobotStudio desde
http://new.abb.com/products/robotics/robotstudio/downloads.
Inicie RobotStudio. En la pestaiia Archivo, haga clic en la secciéon Ayuda.
3 En Soporte, haga clic en Administrar licencias. Aparece la ventana de
dialogo Opciones con las opciones de Licencias.
4 Dentro de Licencias, haga clic en Asistente de activacidonpara ver las
opciones de licencias de RobotStudio.
5 Seleccione la opcidn Quiero solicitar una licencia de prueba, haga clic en
el botén Siguiente.
Se abre el cuadro de dialogo de instalacion de RobotStudio y se inicia la
instalacion. Haga clic en Finalizar cuando finalice la instalacion.

RobotStudio se conectara con el servicio en la nube y solicitara una licencia
de prueba. Puede solicitarse una licencia de prueba una vez por PC.



Tipo de licencias

Tipo de li- |Descripcion
cencia

Multiusuario | Permite centralizar la administracién de licencias mediante la instalacion de
las licencias en un solo servidor en lugar de en maquinas clientes individua-
les. Una sola licencia multiusuario permite a varios usuarios utilizar la misma
red TCP/IP para compartir acceso a licencias de producto. El servidor admi-
nistra las licencias a los clientes a medida que se necesitan. Una licencia
multiusuario permite a varios clientes utilizar el software.

La licencia multiusuario de RobotStudio utiliza el servidor SLP Distributor
como servidor de licencias. Las licencias multiusuario sélo estan disponibles
actualmente para proveedores de valor y centros de formacion autorizados.
Los centros de formacion y proveedores de valor entran dentro de la categoria
multiservicio.

SLP Distributor se instala como un servicio de Windows Service en un servi-
dor de red y administras las licencias concurrentes de RobotStudio. Ademas
del punto final del servicio de licencias, el distribuidor SLP también propor-
ciona una interfaz web para la administracion de servicios como por ejemplo
activacion de licencias, visualizacion de usos, etc.

Independien- | Permite que un usuario individual instale y utilice RobotStudio en un ordena-
te dor individual.

Flotante Permite que el usuario de RobotStudio trabaje fuera de linea desde el servidor
de licencias multiusuario. Puede obtener en préstamo una licencia del servidor
durante un numero especificado de dias. Durante este periodo, la licencia
en préstamo no esta disponible para los demas usuarios. La licencia de tra-
bajo mdvil se pone a disposicion de los demas clientes sélo una vez devuelta
manualmente al servidor.

Descripcion de la clave de activacion

Al iniciar RobotStudio por primera vez tras la instalacion, solicita que se introduzca
la clave de activacidn de 25 digitos (XXXXX-XXXXX-XXXXX-XXXXX-XXXXX). La clave de
activacion para una licencia independiente debe activarse dentro de RobotStudio
y la tecla de activacién para una licencia multiusuario debe activarse en el SLP
Distributor en el servidor de licencias. Lea al Correo electrdnico de confirmacion
de suscripcion que ABB envia antes de activar la instalacién de RobotStudio.

Registro de licencias multiusuario

El SLP Distributor proporciona la opcion de registro del uso de licencias
multiusuario. El uso de las licencias puede registrarse en el distribuidor de manera
que pueda recuperarse manualmente para analisis posterior. Esta caracteristica
no esta habilitada de forma predeterminada y debe habilitarse mediante la
eliminacion de la marca de comentario del ajuste <add

key="Sl ps. Di stri but or. Servi ce. Enabl eUsageLoggi ng" val ue="true">
enelarchivo Sl ps. Di stri butor. Services. dl | . confi gubicado en C:\Program
Files (x86)\ABB\SLP.Distributor.Host\Services.

ﬂ Nota

Windows puede impedir la edicion del archivo

Sl ps.Distributor. Services. dl|.configensuubicacién original. Por ello,
copie el archivo en el directorio de usuario para editarlo antes de sustituir el
archivo original con el archivo editado.




Cuando esta habilitado, el registro del Distributor puede tener un impacto leve
sobre el rendimiento del servidor y mantiene una ventana deslizante de registros
de 45 dias, con un tamafio maximo de 45 MB. Los registros de uso estan
disponibles en un archivo de texto en \Sip.Distributor.Host\Services\Usage.

Asistente de activacion
La herramienta Asistente de activacién proporciona opciones de activacion durante
la instalacion de RobotStudio. Proporciona dos modos de activacion a través de
Internet o la activacién manual. Al iniciar RobotStudio por primera vez tras la
instalacion, se inicia automaticamente el asistente que solicita la clave de
activacion. RobotStudio puede activarse después de la instalacién o mas tarde
con el asistente. Utilice los pasos que aparecen a continuacion para iniciar la
herramienta del Asistente de activacion.
1 Haga clic en la pestafia Archivo y, a continuacion, haga clic en la seccion
Ayuda.
2 En Soporte, haga clic en Administrar licencias. Aparece la ventana de
dialogo Opciones con las opciones de Licencias.

3 Dentro de Licencias, haga clic en Asistente de activacidonpara ver las
opciones de licencias de RobotStudio.

¢ Cuales son las opciones de instalacion?
RobotStudio ofrece tres opciones de instalacion, Minima, Personalizada y Completa.
La activacion no es necesaria para la instalaciéon Minima ni para el modo de
funcionalidad Basic de la instalacion Completa o Personalizada.
« Minima - Instala las funciones necesarias para programar, configurar y
monitorizar un controlador de robot conectado a través de Ethernet.
« Personalizada: instala funciones personalizadas por el usuario y excluye las
bibliotecas de robot seleccionadas.

« Completa: instala la version completa de RobotStudio e incluye caracteristicas
adicionales de las funcionalidades Basic y Premium.

Activacion de licencia independiente sin acceso a Internet
RobotStudio se activa automaticamente en un ordenador con acceso a Internet.
La activacion automatica requiere una conexion a Internet activa y una tecla de
activacion valida que no haya superado el numero de instalaciones permitidas. Si
no se dispone de acceso a Internet, debe activarse el producto manualmente.
Reinicie RobotStudio después de la activacion.

1 Cree un archivo de solicitud de licencia seleccionando la opcién Paso 1:
Crear un archivo de solicitud de licencia.

Siga los pasos del asistente, introduzca la clave de activacion y guarde el
archivo de solicitud de licencia en su ordenador.

2 Utilice un soporte de almacenamiento extraible, por ejemplo una memoria
portatil USB, para transferir el archivo a un ordenador que tenga conexion
a Internet. En este ordenador, abra un navegador de Web, vaya a
http://manualactivation.e.abb.com/y siga las instrucciones.



Se crea un archivo de licencia, guarde este archivo y transfiéralo al ordenador
que aloja la instalacion.

Reinicie de nuevo el asistente de activacion y recorra los pasos hasta la
pagina Activar una Licencia independiente.

En Activacion manual, seleccione la opcidon Paso 3: Instalar un archivo de
licencia.

Siga los pasos del asistente, seleccione el archivo de clave de licencia cuando
se le solicite. Al terminar el proceso, RobotStudio estara activado y listo para
Su uso.

RobotStudio debe ser reiniciado tras activacion.

Activacion de licencia multiusuario

Instale el servidor SLP Distributor en un PC dedicado accesible desde el PC donde
vaya a utilizarse RobotStudio.

1

Instale el servidor SLP Distributor desde el directorio SLP Distributor de la
distribuciéon de RobotStudio. El servidor SLP Distributor se instala como un
servicio que se inicia automaticamente junto con Windows. Requiere dos
puertos TCP abiertos, de forma predeterminada 2468 (para la interfaz de
web) y 8731 (para las licencias). El instalador, opcionalmente, abre estos
puertos en el Firewall estandar de Windows, pero el administrador del sistema
debe encargarse de configurar manualmente los firewalls de terceros.

ﬂ Nota

Consulte las Notas de la version de RobotStudio para obtener mas
informacion sobre los requisitos del instalador.

Active las licencias para uso multiusuario.

Una vez que el servidor SLP esta en linea, puede utilizar su interfaz de web
en htip://<server>:2468/web. La siguiente tabla se muestra como usar la
interfaz de web del servidor.

Para... Utilice...

Activar una licencia multiusua- | Pestana Activation.

rio automaticamente Escriba el dato de Activation Key proporcionado
(para PC con conexion a Inter-| ,or ABB y, a continuacion, haga clic en Submit.

net . . .
) El nUmero de usuarios concurrentes activados de-
pende de la clave de activacion suministrada.

SLP Distributor for ABB

ome Activation products Usage

Add

To activate a new license, please enter an activation code

Activation Key

History Manual Activatior

xx1300000052




Para... Utilice...

Activacion de una licencia Pestafa Activation.

multiusuario de forma manual a Haga clic en Manual Activation.

(para PC sin conexion a Inter- b Escriba su clave de activacion proporcionada

net) por ABB y, a continuacion, haga clic en Sub-
mit.

¢ Guarde el archivo en un soporte de almacena-
miento extraible, por ejemplo una memoria
portatil USB, para transferir el archivo a una
maquina con una conexién a Internet. En esa
maquina, abra un navegador de Web, vaya a
http://manualactivation.e.abb.com/ y siga las
instrucciones. Se genera un archivo de clave
de licencia que se debera guardar y devolver
a la maquina que aloja la instalacidn.

d Cuando reciba el archivo de licencia, haga
clic en Browse para cargar e instalar el archi-
vo de licencia.

Su licencia multiusuario esta ahora activada.

SLP Distributor for ABB

Home Activation Products Usage

Generate Activation Request

To generate a manual activation request, please enter an activation key.

Activation Key

Request Data

Install License

Please select 3 license file to instal

Browse...

<< Back
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Ver las licencias instaladas En la pestafia Home (Inicio), dentro de Dashboard
(Panel de control), haga clic en Details (Detalles).
También puede hacer clic en la pestafia Products
(Productos).

Aparece la pagina Product details for RobotStudio
(Detalles de producto de RobotStudio), que muestra
los detalles de las licencias instaladas.

Ver el uso de licencias En la pestafia Home (Inicio), dentro de Dashboard
(Panel de control), haga clic en Usage (Uso).
También puede hacer clic en la pestafia Usage
(Uso).
Aparece la pagina Current usage of RobotStudio
(Uso actual de RobotStudio), en la que aparecen los
siguientes detalles de forma tabulada.

» Licencias asignadas actualmente

« Cliente al que esta asignada cada licencia

« Numero de licencias restantes disponibles
para su uso

Cada fila de la tabla corresponde a un sistema
cliente.

3 Configure el cliente para las licencias multiusuario.



Use el Asistente de activacion de RobotStudio en el sistema cliente para
configurar las licencias multiusuario. Utilice este procedimiento para
configurar las licencias multiusuario para un sistema cliente.

Accion

1 |En la pestana Archivo, haga clic en Opciones y vaya a General:Licencias.

2 |En la pagina Licencias que aparece a la derecha, haga clic en Asistente de acti-
vacion para iniciar el asistente de activacion.

3 |En el Asistente de activacion, en la pagina Activar RobotStudio, seleccione la
opcion Deseo especificar un servidor de licencias multiusuario y gestionar li-
cencias del servidor y a continuacion haga clic en Siguiente.

Avanzara hasta la pagina Servidor de licencias.

4 |Especifique el nombre o la direccién IP del servidor de licencias y a continuacién
haga clic en Finalizar.

Si el UAC de Windows esta activado, aparece una ventana de dialogo de confir-
macion. Este mensaje le indica que se debe reiniciar RobotStudio para empezar
a utilizar el servidor especificado.

Para ir a la interfaz de web del servidor SLP Distributor, haga clic en el enlace
Abrir el panel de control del servidor.

ﬂ Nota

Reinicie RobotStudio para aplicar los cambios.

ﬂ Nota

Para que las licencias multiusuario funcionen, el sistema cliente debe estar
en linea con el servidor.

Q Recomendacién

Las licencias multiusuario se muestran como Multi-user (Multiusuario) en el
enlace Ver licencias instaladas de la pagina Licencias.

Activacion de licencia flotante
Puede devolverse una licencia flotante si resulta necesario desconectar de la red
un PC. Normalmente, el PC que posee una licencia multiusuario debe mantenerse
conectada a través de la red al servidor de licencias.

Una licencia flotante permite desconectar de la red el PC. La licencia flotante
caduca una vez transcurrido el periodo de préstamo. Puede devolver la licencia
después del uso para que esté disponible inmediatamente para otros usuarios.
No es posible retirar en préstamo caracteristicas concretas de la licencia. Al retirar

en préstamo una licencia, ésta contiene todas sus caracteristicas. Utilice el asistente
de activacion para retirar en préstamo/devolver una licencia de trabajo movil.

Accion

-

En el menu Archivo, haga clic en Opciones y seleccione General: Licencias..

2 |En la pagina Licencias que aparece a la derecha, haga clic en Asistente de activacion
para iniciar el asistente de activacion.




Accion

3 | Dentro del Asistente de activacion, en la pagina Activar RobotStudio, seleccione Deseo
retirar o devolver una clave de licencia flotante y haga clic en Siguiente.

Se abre la pagina Licencia flotante.

4 |En la pagina Licencia flotante, seleccione una de las siguientes opciones segun el requi-
sito:
- Retirar una licencia flotante: especifique en el cuadro Duracion del préstamo
(dias) el numero de dias que desea conservar la licencia.

Esta opcidn esta desactivada si ya se tiene una licencia en préstamo.

- Devolver una licencia flotante: seleccione esta opcion para devolver al servidor
la licencia que tiene actualmente en préstamo.

Esta opcion sélo esta activada si se tiene una licencia en préstamo. En ese caso,
también se muestran la fecha y la hora de caducidad de la licencia.

5|Haga clic en Finalizar para completar el proceso de retirada o devolucion de licencias.

Q Recomendacion

Las licencias multiusuario retiradas como licencias flotantes se mostraran como
Floating (Flotantes, retiradas) en el enlace Ver licencias instaladas de la pagina
Licencias.

Verificacion de la activacion de RobotStudio
1 En la pestafia Archivo, haga clic en Opciones y seleccione la seccion
Licencias.
2 Haga clic en Ver claves de licencia instaladas para ver el estado de la

licencia actual. Si la activacion es satisfactoria, se muestran aqui las licencias
validas para las caracteristicas cubiertas por la suscripcion.

Activacion de RobotStudio®Cloud
La licencia de RobotStudio Premium incluye la suscripcién a RobotStudio®Cloud.
Esta debe activarse directamente desde el Asistente de activacion.

o

Para activar la suscripcion a RobotStudio®, el usuario debe tener una cuenta
en el myABB Business Portal, www.abb.com/myABB.

Activacion de la suscripcién a RobotStudio®Cloud

1 Haga clic en la pestafa Archivo y, a continuacion, haga clic en la seccion
Ayuda.

2 En Soporte, haga clic en Administrar licencias. Aparece la ventana de
dialogo Opciones con las opciones de Licencias.

3 Sino ha activado su licencia de RobotStudio, haga clic en el Asistente de
activacion y siga las instrucciones.

4 Si su licencia de RobotStudio incluye la suscripcién a RobotStudio®Cloud,
aparecera un botén de Iniciar sesion en RobotStudio.

5 Haga clic en el botdn Iniciar sesion e introduzca sus credenciales en el
cuadro de dialogo Iniciar sesion para su cuenta.


http://www.abb.com/myABB

Si el inicio de sesidn es exitoso, se muestra la Clave de suscripcion de
RobotStudio y su nombre de usuario (direccion de correo electrdnico).
6 Haga clic en el boton Activar.
Si la activacidn se realiza correctamente, podra ver el icono Activado y el
enlace Ver mis proyectos en la nube. Haga clic en este enlace para abrir
RobotStudio® Cloud.
Alternativamente, se puede acceder al Asistente de activacion utilizando la
siguiente opcion.
- En la pagina de Opciones, haga clic en Opciones:General:Licencias y, a
continuacion, en el boton Asistente de activacion.

Estaciones de demostracion

RobotStudio proporciona un conjunto de estaciones de demostracién para ayudar
a los usuarios. Los usuarios pueden abrir estas estaciones para comprender la
estructura basica de una estacion genérica. Estas estaciones se almacenan como
archivos pack&go y se pueden descargar. Se requiere una conexion a internet
activa para descargar las estaciones de demostracion.

Para abrir una estacion de prueba:

1 Inicie RobotStudio.

2 En la pestana Archivo, haga clic en Abrir, en Muestras, haga clic en
Estaciones de demostracion para ver las estaciones de demostracion
disponibles.

3 Haga clic en una estacidn de demostracion para desempaquetarla y abrirla.
Al abrir una estacion de demostracioén por primera vez, se descargara.

Notificaciones de RobotStudio

Las notificaciones integradas en la aplicacion RobotStudio informan a los usuarios
de las nuevas actualizaciones. Estas notificaciones incluyen actualizaciones de
RobotStudio y complementos, modelos de simulacion nuevos y actualizados e
informacion sobre licencias. El usuario puede abrir estas notificaciones emergentes
haciendo clic en el icono Notificacion de la barra de titulo. El icono tiene un punto
azul si hay notificaciones nuevas (no leidas).

Enviar comentarios

Utilice esta funcion para enviar sus comentarios directamente al equipo de
desarrollo de productos.

1 En RobotStudio, en la esquina superior derecha, encima de la cinta, haga
clic en Enviar comentarios. Se abre el cuadro de didlogo Enviar comentarios.

2 Introduzca los detalles en los campos Tema y Descripcion .

3 Sidesea que ABB se ponga en contacto con usted en relacién con sus
comentarios, marque la casilla Si, ABB puede ponerse en contacto conmigo
en relacién con mis comentarios e introduzca su direccion de correo
electronico.

Si no esta conectado, sus comentarios se almacenaran y se enviaran cuando
se conecte.



o

Esta funcién debe utilizarse para proporcionar comentarios sobre el producto
directamente al equipo de desarrollo y no para informar de errores. Si necesita
asistencia sobre el producto, pdngase en contacto con su representante de
servicio local de ABB Robotics.

Asistente de IA
Utilice esta funcion para obtener informacion sobre diversos temas de RobotStudio.
Puede comunicarse con el Asistente de IA mediante la linea de comandos. Formule
bien sus consultas para obtener informacién completa y precisa.

o

El Asistente de |IA solo esta disponible con la licencia RobotStudio Premium;
ademas, el usuario debe haber iniciado sesién con una licencia activa de
RobotStudio Cloud.

1 En RobotStudio, en la esquina superior derecha, encima de la cinta, haga
clic en Asistente de IA. Se abre la interfaz de conversacion del Asistente
de lA.

2 Teclee la consulta en el campo de texto Pregintame algo y pulse el botén
Intro para ver la respuesta.

Haga clic en Borrar todo para eliminar la conversacion.
También puede acceder al Asistente de IA desde el editor de RAPID.
Seleccione una linea de cédigo o un bloque de codigo en el editor de RAPID, haga
clic con el botdn derecho y, en el menu contextual, haga clic en Asistente de IA
y, a continuacion, en Explicar.
El Asistente de IA se abre mostrando la explicacién detallada de los distintos
aspectos del codigo seleccionado.



1.4 Conexion de un PC al controlador

Descripcion general

Para los controladores IRC5, hay dos formas de conectar fisicamente un PC al
controlador, al puerto de servicio o al puerto de red de fabrica.

En el caso de los controladores OmniCore, el PC se conecta al puerto de gestion
(MTMT).

El puerto de servicio (IRC5)

El puerto de servicio tiene como finalidad que los ingenieros y programadores de
servicio técnico se conecten directamente al controlador con un PC. El puerto de
servicio esta configurado con una direccion IP fija, que es la misma para todos
los controladores y no puede modificarse, y un servidor DHCP que asigna
automaticamente una direccion IP al PC conectado.

El puerto de red de fabrica (IRC5)

El puerto de red de fabrica sirve para conectar el controlador a una red. Los
parametros de red pueden configurarse con cualquier direccion IP, normalmente
la proporcionada por el administrador de la red.
Para conectar RobotStudio a través de Ethernet:
« Para los controladores IRC5 se requiere la opcidon 616-1 PC Interface de
RobotWare.
- Paralos controladores OmniCore se requiere la opcion 3119-1 RobotStudio
Connect de RobotWare.

Limitaciones

ﬂ Nota

El nimero maximo de clientes de red conectados es:
« Puerto de red local: 3
« Puerto de servicio: 1
+ FlexPendant: 1

El nimero maximo de aplicaciones que se ejecutan en el mismo PC conectado
a un controlador no tiene ningun maximo predefinido.
No obstante, para un controlador con RW 7 UAS el numero de usuarios se limita

a 123. Para un controlador con RW 6, UAS el numero de usuarios se limita a
100. El numero maximo de clientes FTP conectados simultaneamente es 4.




Puertos de la unidad de ordenador DSQC 639 (IRC5)
La figura siguiente muestra los dos puertos principales de la unidad de ordenadores
DSQC 639, el puerto de servicio y el puerto de red local.
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A Puerto de servicio de la unidad de ordenadores (conectado al puerto de servicio
de la parte delantera del controlador a través de un cable).
B Puerto de red local en la unidad de ordenadores (se conecta a una red de fabri-
ca).

o

El puerto de red local es la Unica interfaz de red publica al controlador,
normalmente conectada a la red de fabrica con una direccién IP publica
suministrada por el administrador de la red.




Puertos de la unidad de ordenador DSQC1000/DSQC1018/DSQC1024 (IRC5)
La figura siguiente muestra los dos puertos principales de la unidad de ordenadores
DSQC1000/DSQC1018/DSQC1024, el puerto de servicio y el puerto WAN.
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A Puerto de servicio de la unidad de ordenadores (conectado al puerto de servicio
de la parte delantera del controlador a través de un cable).

B Puerto WAN en la unidad de ordenadores (se conecta a una red de fabrica).

ﬂ Nota

El puerto WAN es la unica interfaz de red publica al controlador, normalmente
conectada a la red de fabrica con una direccidn IP publica suministrada por el
administrador de la red. LAN1, LAN2 y LANS3 sé6lo pueden configurarse como
redes privadas para el controlador IRCS5.

Conexion de un PC al controlador IRC5

Accion Nota

1 |Asegurese de que la configuracion de red| Consulte la documentacion de sistema del
del PC a conectar sea correcta. PC, en funcidn del sistema operativo que

Al conectarse al puerto de servicio: esté utilizando.
« EIPC debe tener activada la opcién
Obtener una direccion IP automati-
camente o estar configurado de la
forma indicada en Service PC Infor-
mation en Boot Application en el
FlexPendant.

Al conectarse al puerto de red de fabrica:
» La configuracion de red del PC de-
pende de la configuracion de red
definida por el administrador de la
red.




Accidén Nota

2 |Conecte un cable de red al puerto de red
de su PC.

3 |Al conectarse al puerto de servicio:

+ Conecte el cable de red al puerto de
servicio en el controlador o al puerto
de servicio en la unidad de ordena-
dores. A

Al conectarse al puerto de red de fabrica:

» Conecte el cable de red al puerto de

red de fabrica en la unidad de orde-
nadores.

connectb

A Puerto de servicio en el controlador

Conexion de RobotStudio con OmniCore

Puerto MGMT

Puerto WAN

El puerto MGMT (puerto de gestion) tiene como finalidad que los ingenieros y
programadores de servicio técnico se conecten directamente al controlador
mediante un PC.

El puerto de gestidn esta configurado con una direccion IP fija 192.168.125.1, que
es la misma para todos los controladores y no puede modificarse, y un servidor
DHCP que asigna automaticamente una direccion IP al PC conectado.

ﬂ Nota

No conecte otro servidor DHCP a este puerto.

El puerto WAN es una interfaz de red publica al controlador, normalmente
conectada a la red de fabrica con una direccion IP publica suministrada por el
administrador de la red.

El puerto WAN puede configurarse con una direccion IP fija, o DCHP, de
RobotStudio o el FlexPendant. De forma predeterminada, la direccion IP esta
vacia.

Algunos servicios de red, como FTP y RobotStudio, estan activados de forma

predeterminada. Otros servicios son activados por la respectiva aplicacion de
RobotWare.



red local, puerto

o

El puerto WAN no puede utilizar ninguna de las siguientes direcciones IP que
estan asignadas a otras funciones en el controlador:

¢ 192.168.125.0 - 255

« 192.168.126.0 - 255

¢ 192.168.127.0 - 255

El puerto WAN no puede encontrarse en ninguna subred que se solape con
ninguna de estas direcciones IP reservadas. Si es necesario utilizar una mascara
de subred del intervalo de la clase B, debe utilizarse una direccién privada de
clase B para evitar cualquier solapamiento. Contacte con su administrador de

redes locales para cualquier consulta acerca del solapamiento de redes.

La red de E/S es necesaria cuando una red Ethernet Industrial debe estar aislada
de la red publica. El puerto LAN esta conectado a la red de E/S del controlador y
esta previsto para conectar el controlador del robot a una red industrial que abarque
toda la fabrica aislada de la WAN.

Una red de E/S que abarque toda la fabrica debe conectarse al puerto WAN del
controlador, o al puerto LAN si la red de E/S debe estar aislada de la red ya
conectada a la WAN.



1.5 Configuracion de red

Requisitos previos

El PC puede conectarse al controlador a través de una red Ethernet, de las formas
siguientes:

« Conexion de red local
« Conexion de puerto de servicio
« Conexion de red remota

Conexion de red local

Puede conectar el PC a la misma red Ethernet a la que esté conectado el
controlador. Si tanto el PC como el controlador estan conectados correctamente
y a una misma subred, el controlador sera detectado automaticamente por
RobotStudio. La configuracion de red del PC depende de la configuracion de red.
En cuanto a la configuracion del PC, pédngase en contacto con el administrador
de la red.

Conexion de puerto de servicio

A la hora de conectarse al puerto de servicio del controlador, puede obtenerse
automaticamente una direccion IP para el PC o puede especificarse una direccion
IP fija. Contacte con el administrador de red para configurar la conexion al puerto
de servicio.

Direccion IP automatica

El puerto de servicio del controlador cuenta con un servidor de DHCP que asigna
automaticamente al PC una direccion IP si éste esta configurado para ello. Para
obtener informacion detallada, consulte la Ayuda de Windows acerca de la
configuracién de TCP/IP.

Direccion IP fija

En lugar de obtener automaticamente una direccion IP, también puede especificar
una direccion IP fija en el PC que desee conectar al controlador.

Utilice la configuracidn siguiente para una direccion IP fija:

Propiedad Valor
Direccién IP 192.168.125.2
Mascara de subred 255.255.255.0

Para obtener informacién detallada acerca de como configurar la conexion de red
del PC, consulte la Ayuda de Windows acerca de la configuracién de TCP/IP.



o

La obtencion automatica de una direccion IP puede fallar si el PC ya tiene una
direccion IP de otro controlador o dispositivo Ethernet. Para garantizar la precision
de la direccion IP si el PC estaba antes conectado a un dispositivo Ethernet,
realice una de las siguientes acciones:

« Reinicie el PC antes de conectarlo al controlador.

« Ejecute el comando i pconfi g /renewen lalinea de comandos después

de conectar el PC al controlador.

Conexion de red remota

Para permitir la conexién a un controlador en una subred remota o a través de la
red local, se debe permitir el paso del trafico pertinente de la red a través del
firewall entre el PC y el controlador. Los firewalls deben estar configurados para
aceptar el trafico de TCP/IP siguiente entre el PC y el controlador:

« Puerto UDP 5514 (difusion simple)

* Puerto TCP 5515

+ FTP pasivo
Todas las conexiones de TCP y UDP a los controladores remotos son iniciadas
por el PC. Esto significa que el controlador sélo responde en el puerto y la direccidn
de origen especificadas.

Ciberseguridad

RobotStudio users are encouraged to report security vulnerabilities in the product.
To report any issues, follow the instructions in Report Security Vulnerabilities -
ABB Group at
https://global.abb/group/en/technology/cyber-security/report-security-vulnerabilities.



1.6 Como administrar derechos de usuarios y acceso de escritura en un controlador

1.6.1 Como administrar derechos de usuarios y acceso de escritura en un

controlador IRC5

Descripcion general

Grupo

Acceso de escritura

El User Authorization System (UAS) restringe el acceso del usuario a los datos y
funciones del controlador. Los derechos de UAS categorizan y protegen estas
funcionalidades. Hay dos tipos de derechos: derechos de controlador y derechos
de aplicacion. RobotWare predefine y proporciona derechos de controlador. Los
complementos de RobotWare definen los derechos de aplicacion. Estos derechos
se administran mediante la herramienta de administracion de UAS.

Los derechos de UAS se visualizan mediante el uso del visor de derechos de UAS.
La pagina Visor de derechos de UAS muestra informacion sobre los derechos del
usuario actual. En el menu Autentificar, haga clic en el Visor de derechos de UAS
para abrir el visor.

El grupo es una coleccion de derechos que representa los roles de usuario. Los
roles de usuario disponibles son definidos por el administrador, programador,
operador y usuario. El usuario hereda los derechos del grupo con el que esta
asociado.

Todos los controladores cuentan con un grupo preestablecido y usuario
preestablecido denominados Grupo predeterminado y Usuario predeterminado
respectivamente. El Usuario predeterminado tiene la contrasefa publica robotics.
El Grupo y Usuario predeterminado no pueden ser eliminados ni su contraseina
puede cambiarse. Sin embargo, el usuario que tenga el derecho de usuario
Administrar configuracion de SAU puede modificar los derechos de controlador y
los derechos de aplicacidn del usuario predeterminado.

Puede desactivar el Usuario predeterminado excepto para RobotWare 6.04 y
anteriores. Antes de desactivar el usuario predeterminado, se recomienda definir
al menos un usuario con el derecho Administrar configuracion de UAS para
continuar administrando usuarios y grupos.

Se requiere acceso de escritura para cambiar datos en un controlador. El
controlador sélo acepta un usuario con acceso de escritura cada vez. Los usuarios
de RobotStudio pueden solicitar el acceso de escritura en el sistema. Si el sistema
se esta ejecutando en el modo manual, la peticion es aceptada o rechazada en el
FlexPendant. El usuario pierde el acceso de escritura si el modo cambia de manual
a automatico, o viceversa. Si el controlador estd en modo manual, el derecho de
escritura puede revocarse desde el FlexPendant.



Adicién de un usuario al grupo de administradores
Ademas del Grupo por defecto, estan disponibles determinados grupos de usuarios
predefinidos en el controlador de robot. Los grupos predefinidos son: Administrador,
Operador, Servicio y Programador. El grupo Administrador tiene habilitado el
Acceso total al controlador.

1 Enlapestaia Controlador, haga clic en Afadir controlador y, a continuacién,
haga clic en Aihadir controlador y seleccione el controlador en el cuadro de
dialogo Anadir controlador.

2 En la pestafia Controlador, haga clic en Solicitar acceso de escritura.

3 Haga clic en Autentificar y a continuacion haga clic en Editar cuentas de
usuario.

Se abre la herramienta de administracion de UAS.

4 En la pestafa Usuarios, haga clic en Afadir. Se abre la ventana de dialogo
Anadir nuevo usuario.

5 En los cuadros Nombre de usuario y Contraseia, introduzca los valores
adecuados. Haga clic en Aceptar.

Se anade el nuevo usuario a la lista Usuarios de este controlador.

H Nota

Los caracteres validos que pueden utilizarse para crear contrasefias son
abcdefghijkimnopqrstuvwxyzA
BCDEFGHIJKLMNOPQRSTUVWXYZ_-1234567890,;.:1%#%/\()=?*@${[]}£,
también el espacio es un caracter valido.

6 Seleccione el usuario y en los grupos de usuarios, haga clic en la casilla de
verificacién Administrador.

7 Haga clic en Aceptar. Se afiade el nuevo usuario al grupo Administrador.
Lleve a cabo los mismos pasos para crear usuarios para varios grupos.

o

Para ver los derechos de Controlador/Aplicacion asignados a un grupo concreto,
en la Herramienta de administracion de UAS, en la pestafia Grupos, seleccione
el grupo y, a continuacion, seleccione la categoria concreta de derecho.

Creacion de un nuevo grupo de usuarios
1 En la Herramienta de administracion de UAS, haga clic en la pestaia
Grupos.
2 En la pestana Grupos, haga clic en Aihadir. Se abre la ventana de dialogo
Anadir nuevo usuario.

3 Introduzca los detalles necesarios y haga clic en Aceptar.
Se afade el nuevo grupo.




Modificacion de un grupo de usuarios existente
1 En la Herramienta de administracion de UAS, haga clic en la pestafa
Grupos.
2 En la pestana Grupos, seleccione el grupo y, a continuacidn, haga clic en
Editar. Introduzca los cambios necesarios y haga clic en Aceptar.

Creacion de un nuevo usuario

1 En la Herramienta de administracion de UAS, haga clic en la pestaiia
Usuarios y, a continuacion, haga clic en Ahadir. Se abre la ventana de
diadlogo Anadir nuevo usuario.

2 Enlos cuadros Nombre de usuario y Contrasena, introduzca los valores
adecuados. Haga clic en Aceptar.
Se anade el nuevo usuario a la lista Usuarios de este controlador.

3 Seleccione el usuario y en Grupos de usuarios, haga clic en el grupo al que
debe afadirse el usuario.

4 Haga clic en Aceptar.

5 Haga clic en Aceptar. Se afiade el nuevo usuario al grupo Administrador.

Modificacion de un usuario existente
1 En la Herramienta de administracion de UAS, haga clic en la pestafa

Usuarios.

2 En la pestana Usuario, seleccione el grupo en Grupos de usuarios y, a
continuacion, seleccione el usuario requerido.

3 Haga clic en Editar. Introduzca los cambios necesarios y haga clic en
Aceptar.



1.6.2 Como administrar derechos de usuario y acceso de escritura en un controlador
OmniCore

Descripcion general

El controlador OmniCore se suministra con un usuario preestablecido que se
denomina Usuario predeterminado. Este usuario tiene asignados ciertos derechos
de forma predeterminada y pertenece al rol Operador. Si se crea un nuevo usuario
con derechos especificos, puede eliminarse el Usuario predeterminado. Un Usuario
predeterminado activo tiene derechos de sdlo lectura a los datos del controlador
incluso si se retiran todos los derechos. Por lo tanto, para evitar el acceso no
autorizado a los datos del controlador OmniCore, debe eliminarse el Usuario
predeterminado.

El controlador OmniCore se suministra con un usuario configurado de forma
predeterminada, denominado Admin. Todos los derechos del UAS se asignan a
este usuario, como por ejemplo, afiadir, eliminar y modificar usuarios. De forma
predeterminada, el usuario Admin pertenece al rol Administrador. Puede desactivar
el usuario Admin. Antes de desactivar usuarios predeterminados, se recomienda
definir al menos un usuario con el derecho Administrar configuracion de UAS para
continuar administrando usuarios y grupos.

Adicion de un usuario al grupo de administradores
Los roles de usuario predefinidos disponibles en el controlador de robot son
Administradory Operador. Para el rol de administrador, por defecto esta habilitado
el derecho de UAS_ADMINISTRATION del controlador.

1 Enlapestana Controlador, haga clic en Ahadir controlador y, a continuacion,
haga clic en Ahadir controlador y seleccione el controlador en el cuadro de
dialogo Anadir controlador.

En la pestafia Controlador, haga clic en Solicitar acceso de escritura.
Haga clic en Autentificar y, a continuacion, haga clic en Iniciar una sesion
como otro usuario. En la ventana de dialogo Iniciar sesidon que se abre,
introduzca las credenciales predeterminadas Nombre de usuario y
contrasefia, como Admin y robotics respectivamente, y haga clic en Iniciar
sesion.

4 Haga clic en Autentificar y a continuacion haga clic en Editar cuentas de
usuario.

Se abre la ventana Editar cuentas de usuario.
En la pestaiia Usuarios, haga clic en Ahadir usuario.

6 Introduzca los valores adecuados necesarios en los campos y, en Roles
seleccione la casilla de verificacion Administrador. Haga clic en Aplicar.

Se afade el nuevo usuario a la lista Usuarios de este controlador.
Lleve a cabo los mismos pasos para crear usuarios para varios roles.

Creacion de un nuevo rol de usuario
1 En Editar cuentas de usuario, haga clic en la pestafa Roles.

2 En la pestana Roles, haga clic en Afiadir rol.



3 Introduzca los detalles necesarios y haga clic en Aplicar.
Se anade el nuevo rol al usuario seleccionado.

Modificacion de un rol de usuario existente
1 En Editar cuentas de usuario, haga clic en la pestaina Roles.

2 En la pestafa Roles, seleccione el rol y, a continuacion, haga clic en Editar
usuario. Introduzca los cambios necesarios y haga clic en Aplicar.

Creacion de un nuevo usuario
1 En Editar cuentas de usuario, haga clic en la pestafia Usuarios y, a
continuacion, haga clic en Ahadir usuario.
2 En los cuadros Nombre de usuario y Contrasena, introduzca los valores
adecuados. Seleccione los roles necesarios y haga clic en Aplicar.
Se anade el nuevo usuario a la lista Usuarios de este controlador con los
roles seleccionados.

1 o

Los caracteres validos que pueden utilizarse para crear contrasefias son
abcdefghijklmnopqrstuvwxyz
ABCDEFGHIJKLMNOPQRSTUVWXYZ_-1234567890,;.:1#%/\()=?"@$%{[]}£,
también el espacio es un caracter valido.




1.7 Administracion de la interfaz de usuario con el raton

Navegacion por la ventana de graficos con ayuda del ratén

En la tabla siguiente se muestra como navegar por la ventana de graficos con

ayuda del raton:

Para

Use la combinacion de
teclado/raton

Descripcion

Seleccionar elemen-
tos

|
e

selectio

/B

left-cli

Simplemente haga clic en el elemento a
seleccionar. Para seleccionar mas de un
elemento, mantenga presionada la tecla
CTRL mientras hace clic en los nuevos
elementos.

Girar la estacion

rotate

CTRL + MAYUS +

Presione CTRL + MAYUS + botén izquierdo
del raton mientras arrastra el raton para
girar la estacion.

Con un mouse de 3 botones, puede usar
los botones central y derecho en lugar de
la combinacién de teclado.

Desplazar manual-
mente la estacién

pan

Presione CTRL + botén izquierdo del ratén
mientras arrastra el raton para desplazar
manualmente la estacion.

Aplicar o reducir la
estacion

zoom

ol = oz
3 | & | 2
r r
+ +

Presione CTRL + boton derecho del ratén
mientras arrastra el ratén hacia la izquierda
para reducir. Arrastre hacia la derecha para
ampliar.

Con un mouse de 3 botones, también
puede usar el botdn central en lugar de la
combinacion de teclado.

Ampliar o reducir
con una ventana

window_z

MAYUS +

B

right-cl

Presione MAYUS + botén derecho del ra-
tén mientras arrastra el ratén a través del
area que desea ampliar.

Seleccionar con una
ventana

1

window_s

MAYUS +

s

left-cli

Presione MAYUS + botén izquierdo del
ratdn mientras arrastra el raton a través
del area para seleccionar todos los elemen-
tos que correspondan al nivel de seleccion
actual.




Uso de un ratén 3D

El ratén 3D 3Dconnexion cuenta con una tapa de controlador sensible a la presion
disefiada para doblarse en todas las direcciones. Las direcciones de movimiento
son presionar, tirar, girar o inclinar la tapa para desplazar, ampliar/reducir y girar
la vista actual. El ratén 3D se utiliza junto con un ratén normal. Conecte un raton
3D a su entorno de RobotStudio para interactuar con el entorno grafico.

Puede conectar los botones programables del ratén 3D a los comandos de
RobotStudio mas utilizados, mediante la asignacion de los comandos a métodos
abreviados de teclado personalizados. Los métodos abreviados de teclado
personalizados se configuran con la misma interfaz de usuario que la Barra de
herramientas de acceso rapido. Una vez configurados los métodos abreviados en
RobotStudio, debe conectar los botones programables a los métodos abreviados
de teclado del panel de control de aplicaciones del raton 3D. Para obtener mas
informacién, consulte el manual de usuario de la aplicacion de ratén 3D.

El ratén 3D puede moverse en los seis ejes enumerados en la tabla que aparece
a continuacion.

Eje individual [Ejes Descripcion
v Desplazar hacia la derecha o |Mueve el modelo hacia la derechay la izquier-
: la izquierda da.
xx1500000297
Zoom Amplia y reduce el modelo.

\ f

xx1500000299

AN Desplazar hacia arriba o hacia | Mueve el modelo hacia arriba y hacia abajo.
e abajo
xx1500000298
Q Girar Girar alrededor del eje vertical.
xx1500000301
é Inclinar Inclina el modelo hacia delante o hacia atras.
xx1500000300
Rodar Rueda el modelo lateralmente.

M)

xx1500000302

Es posible rotar libremente la vista mientras se utiliza un SpaceMouse sin que la
direccidn hacia arriba se bloquee en el eje z positivo. Para desactivar este
comportamiento, en la Configuracién avanzada, desmarque la opcion de rotacion
lateral .



Niveles de seleccion y modos de ajuste

Es posible mover cada elemento de una estacion para conseguir el disefio
necesario mediante el uso de los niveles de seleccion adecuados. RobotStudio
proporciona un conjunto de niveles de seleccion que pueden usarse para
seleccionar un objeto o una parte especifica del mismo. Estos niveles de seleccion
son curva, superficie, entidad, pieza, mecanismo, grupo, objetivo/base de
coordenadas y trayectoria. La seleccion de tipo objetivo/base de coordenadas y
la de trayectoria pueden combinarse con cualquiera de los demas niveles de
seleccion.

Abrir una estacion de demostracién mientras se exploran niveles de seleccion.

1 En la ventana Graficos, haga clic en el icono Seleccion de pieza. Desplace
el ratén sobre el icono para ver la informacidén sobre la herramienta que
contiene el nombre y el propdsito del icono.

N D ©

Part Selection

Select on the part level. f\

<

xx1900000134

2 Enlaventana Graficos, haga clic en el icono Ajustar a objetos. Este es un
modo de ajuste multiple, que ajusta al centro, borde o esquina mas préximo.

i

ol

Snap Object

xx1900000137

Haga clic en una parte en la vista Graficos, el objeto completo aparecera
resaltado. Puede ver también el punto de eleccion como una estrella blanca
que se ha ajustado al centro/borde/esquina mas préximo.

Mover y girar objetos

Utilice la herramienta Mover y Rotar para mover y rotar objetos.

Seleccione un objeto y, a continuacion, en la pestaia Inicio , en el grupo Mano
alzada , haga clic en la herramienta Mover y rotar .

Reference |World v ‘_t_’ N_' .é}ﬂ. og Joint
nint  Selected Point “ + KA GF’".' Robot log ~
Move and Jog TCF —
Rotate ) [ﬁ )

Freehand

xx1900000135

Aparecera la herramienta Mover y rotar con los manejadores de movimiento.



xx2300001765

La posicion de la herramienta puede modificarse seleccionando un punto de giro.

Reference  Wiorld - >.>+ @ Jog Joint
Pivot Point  Selected Point B  o® Muli Robot Jog
. Move and log TCP
Selected Point
. Rotate @ L
Geometric Center
Freehand
Local Origin
Reference
_— I m

xx2300001766

La orientacion de los ejes de la herramienta puede definirse mediante la referencia

seleccionada.

Reference | World = ‘_!_' N_, .@,an Joint
Pivat Boint | World B o® Multi Robot Jog ~
Local Move and Jog TCP {
ucs Rotate @ Drag
Active Wurkobject Freehand
Active Tool
L e - | & =

xx2300001767

Al desplazar o girar un objeto, el desplazamiento desde la posicion inicial aparece
al lado de la herramienta. Alli se pueden indicar valores precisos para el movimiento

o la rotacion.



Offset (mm) -
X 1934

xx2300001781

Utilice el menu desplegable para mostrar la posicion relativa a la referencia
seleccionada.

Offset (deg) ¥

e .0 Relative to:

« | Start (Offset)

Reference (Position/Orientation)

"H—

xx2300001782

Mientras arrastra un objeto, mantenga pulsada la tecla CTRL para activar el
movimiento en incrementos.

Pulsa CTRL + MAYUS para activar los incrementos finos. El tamafio del incremento
depende de cuanto se haya acercado con el zoom al objeto. Los incrementos de
rotacion son de 5 grados y los incrementos finos son de 1 grado.



xx2300001783

xx2300001815

Como se muestra en la imagen siguiente, haga clic en el icono y arrastrelo para
desplazar el objeto por el plano deseado.



xx2300001878

Con el nivel Mecanismo seleccionado, haga clic en cualquier parte del robot para
moverlo.

QL

xx2300001879

Al trasladar un robot conectado a un controlador virtual, el usuario puede elegir
entre trasladar la base de coordenadas de la tarea en la estacioén, trasladar la base
de coordenadas de la base en el controlador o cancelar la operacién de traslado.
Si se traslada el sistema de coordenadas de la base , es necesario reiniciar la
estacion. Al hacer clic en el boton Cancelar se cancela el movimiento y el robot
vuelve a la posicion anterior.

Movimiento del robot
El movimiento a mano alzada del robot puede realizarse de dos formas: moviendo
individualmente cada eje (utilizando Mover eje), o moviendo o rotando el TCP
(utilizando Mover TCP).

+ Movimiento de un robot mediante Mover eje



Para mover un robot, en la pestana Inicio, en el grupo Mano alzada, haga
clic en Mover eje y, a continuacion, seleccione el eslabdn del robot que sigue
al eje en la cadena cinematica.

Reference  World ud

Pivot Point  Selected Point v

xx1900000136

Al hacer clic con el botén izquierdo del ratén en el eslabon del robot (después
del eje) en la ventana Graficos, el robot podra moverse en cualquier direccion.

+ Movimiento de un robot mediante Mover TCP

Para mover el TCP, en el grupo Mano alzada, haga clic en Mover TCP.
Cuando la herramienta Mover TCP esta activa y el mecanismo del robot o
cualquiera de sus eslabones o la herramienta acoplada esta seleccionada,
el robot puede desplazarse moviendo o girando el TCP mediante los
manipuladores de la ventana Graficos.

o00 Y000 |

Seleccion de un elemento en la ventana de graficos
Para seleccionar elementos en la ventana Graficos, realice las operaciones
siguientes:
1 En la parte superior de la ventana Graficos, haga clic en el icono del nivel
de seleccion deseado.
2 Opcionalmente, haga clic en el modo de ajuste deseado para la parte del
elemento que desee seleccionar.
3 Enlaventana Graficos, haga clic en el elemento. El elemento seleccionado
se resaltara.



Rectangulo de seleccion profundo
El rectangulo de seleccion profundo (modo de seleccion por defecto) se activa
pulsando y manteniendo pulsada la tecla SHI FT y trazando un rectangulo en la
vista en 3D mediante el ratén. Este modo selecciona los objetos cubiertos por el
rectangulo de seleccidn, independientemente de su visibilidad.

Rectangulo de seleccion profundo
Para activar el rectangulo de seleccién profundo (modo de seleccién por defecto),
pulse y mantenga pulsada la tecla SHI FT y arrastre el raton diagonalmente sobre
los objetos que desee seleccionar. Este modo selecciona los objetos cubiertos
por el rectangulo de seleccioén, independientemente de su visibilidad. En este
modo de seleccidn, puede seleccionar varios elementos en la ventana Graficos.

Rectangulo de seleccion poco profundo
Para activar la seleccidn del rectangulo poco profundo, pulse las teclas SH FT +
Sy trace un rectangulo en la vista en 3D mediante el ratédn. En este modo puede
seleccionar el objeto actualmente visible.

Seleccion de un elemento en los navegadores
Para seleccionar elementos en un navegador, haga lo siguiente:
1 Haga clic en el elemento. El elemento seleccionado se resaltara en el
navegador.

Seleccion multiple de elementos en los nhavegadores
Para seleccionar varios elementos en un navegador, realice las operaciones
siguientes:

1 Asegurese de que todos los elementos a seleccionar sean del mismo tipo y
estén situados en la misma rama de la estructura jerarquica. De lo contrario,
los elementos no funcionaran.

2 Realice una de las operaciones siguientes:

+ Para seleccionar elementos adyacentes: En el navegador, mantenga
presionada la tecla MAYUS y haga clic en los elementos primero y
ultimo. La lista de elementos se resaltara.

« Para seleccionar elementos separados: En el navegador, mantenga
presionada la tecla CTRL y haga clic en los elementos que desee
seleccionar. Los elementos se resaltaran.



Herramientas de medicién
RobotStudio proporciona las siguientes herramientas de medicién para calibrar
las distancias lineales y angulares entre varios objetos en la ventana de Graficos.
Pase el ratédn por encima de estos iconos para ver el nombre y la finalidad de estas
herramientas.

PESICOISE =

xx2000002621

- Enlaventana Graficos haga clic en el icono Punto a Punto para activar esta
herramienta. Con el icono seleccionado, alinee dos objetos en la ventana
Graficos para ver la distancia entre estos objetos en milimetros.

S
| e |

1555 . 99mm '

[-438.16 -1367.16 -600.00]

.

xx2000002622

- Enla ventana Graficos haga clic en el icono de Angulo para activar esta
herramienta. Con el icono seleccionado, alinee tres puntos para crear dos
lineas con vistas a medir el angulo entre ellas en grados.

g

- Enla ventana Graficos haga clic en el icono Diametro para activar esta
herramienta. Con el icono seleccionado, alinee tres puntos en la
circunferencia de la superficie para encontrar el diametro en milimetros.

xx2000002623



xx2000002624

En la ventana Graficos haga clic en el icono de Distancia minima para activar
esta herramienta. Con el icono seleccionado, haz clic en dos objetos para
encontrar la distancia minima entre ellos en milimetros.

I

Xxx2000002660

285.56mm
[6.00 169.19 -230.85]

Las herramientas Conservar medidas y Realizar el seguimiento de objetos
moviles se utilizan junto con otras herramientas, cuando se selecciona el
icono Conservar medidas, RobotStudio conserva la marca de la medicidn
anterior.

Cuando se selecciona el icono de Realizar el seguimiento de objetos
moviles, la marca se actualiza dinamicamente para reflejar el movimiento
de los objetos en la ventana Graficos.



1.8 Bibliotecas, geometrias y archivos de CAD

Descripcion general

Se afiaden a RobotStudio modelos de piezas de trabajo y equipos para simular la
estacion y para ampliar la programacion. La instalacion de RobotStudio incluye
ABB library, que contiene modelos de robots de ABB y los equipos relacionados
en forma de archivos de biblioteca o geometrias. Las bibliotecas de usuario se
importan como geometrias a RobotStudio. Estos archivos pueden crearse en
RobotStudio.

Diferencias entre las geometrias y la bibliotecas

Los archivos externos se importan a una estacion como biblioteca de usuario o
geometrias. Las geometrias son archivos CAD que, cuando se importan, se copian
a la estacion y, por lo tanto, el tamario de la biblioteca de la estacién aumenta.

Cuando se importan archivos de biblioteca del usuario, se crea un enlace entre la
estacion y el archivo de biblioteca correspondiente y por lo tanto, el tamafo de la
biblioteca de la estaciéon no cambia.

Componentes de una geometria

Una geometria que consta de varias piezas se denomina Grupo de componentes
en RobotStudio. Las geometrias 3D de una estacion se muestran en el navegador
Disefio, en Componentes como piezas. Las piezas contienen cuerpos. Los cuerpos
contienen caras (superficies) o curvas.

Importacion y conversion de archivos de CAD

Utilice la funcion de importacion para importar geometrias de archivos de CAD
individuales. En la pestafa Inicio, haga clic en Importar geometria y seleccione
el archivo de CAD que desee importar.

Si desea reutilizar el archivo de CAD desde otras estaciones o para uso futuro,

puede guardarlo como un archivo de biblioteca. Los archivos de biblioteca pueden
importarse mediante la funcién Importar biblioteca en la pestafa Inicio.

Exportacion de geometria

Utilice la funcion Exportar geometria para exportar grupos de componentes,
partes, estaciones o enlaces de mecanismos a un archivo CAD. Haga clic con el
botdn derecho del ratdn en una estacion, parte, enlace de mecanismo o grupo
abierto y, a continuacion, seleccione Exportar geometria para acceder a este
comando. Los formatos de exportacion aceptados varian para cada entidad y
pueden seleccionarse al efectuar la exportacion.

Formatos 3D admitidos

Esta seccion describe los diversos formatos de archivo empleados para importar
y exportar los datos de los graficos en 3D en una estacion de RobotStudio.

Los formatos versionados son compatibles con la versidn disponible en el momento
de la publicacidn, a no ser que se indique otra cosa.



o

Las caracteristicas adicionales como PMI no se admiten.

Formatos que admiten la geometria CAD (B-rep)
La siguiente lista enumera los formatos que admiten una representacion matematica
(B-rep) de la geometria. En RobotStudio esto suele denominarse «geometria CAD».

Se requiere geometria CAD para el modelado y el analisis avanzado como las
operaciones booleanas, asi como el encaje y la deteccion de aristas.

Todos estos formatos requieren una licencia adicional, tal como se indica en la
tercera columna, excepto para ACIS, que es el formato nativo empleado en

Formatos de malla

RobotStudio.

ﬂ Nota

Ciertos formatos como JT admiten tanto B-rep como la representacion en malla,

y es posible que contengan unicamente el ultimo.

Formato Extensiones de |Opcion requeri- |Importar Exportar
archivo da

ACIS .sat, .sab, .asat, |- v v
.asab

Catia V4 .model, .exp, CATIA_V5 v v
.session

Catia V5/V6 .catpart, .catpro- | CATIA_V5 v v
duct, .cgr, .3dxml

Creo, Pro/ENGI- |.prt, .asm ProE v

NEER

DXF/DWG .dxf, .dwg DXF_DWG v

IGES .igs, .iges IGES v v

Inventor .ipt, .iam Inventor v

JT Open Jjt JT v

NX .prt NX v

Parasolid X_t, .xmt_txt, Parasolid v
X_b, .xmt_bin

Solid Edge .par, .psm, .asm |SolidEdge v

SolidWorks .sldprt, .sldasm |SolidWorks v

STEP .stp, .step, .p21, |STEP v
.stpZ

VDA-FS .vda, .vdafs VDA-FS v v

La siguiente tabla enumera los formatos que implementan una representacion
poliédrica de la geometria, habitualmente en forma de malla triangular. Estos
archivos son por lo general mas pequefios y rapidos de procesar que los formatos
B-rep, pero las geometrias no admiten la mayoria de las operaciones de modelado,
analisis y encaje.



H Nota

Estos formatos no requieren una licencia adicional.

Formato Extensiones de archi- | Importar Exportar
Vo

3DS .3ds v

AR Viewer scan .rsscan v

COLLADA .dae v v

DirectX X v

FBX fbx v

glTF .glb v

LDraw Adr, .Idraw, .mpd v

oBJ .obj v v

Datos de planificacién|.ppd v

de trayectorias

RSGFX .rsgfx v v

STL stl 4 4

VRML 2,0 wrl v v

Formatos de diagrama

La siguiente tabla indica formatos que pueden usarse para exportar un diagrama
2D de toda la estacion

Formato Extensiones de archi- | Importar Exportar
vo

DXF .dxf v

SVG .svg v

Diferencias entre las geometrias matematicas y las graficas
La geometria de un archivo de CAD siempre tiene una representacion matematica
subyacente. Su representacion grafica, mostrada en la ventana Graficos, se genera
a partir de la representacion matematica al importar la geometria desde
RobotStudio. A partir de ese momento, la geometria recibe la denominacion de
pieza.
En este tipo de geometria, el nivel de detalle de la representacion grafica es
configurable. La configuracion del nivel de detalle reduce el tamafo de archivoy
el tiempo de representacion de los modelos de gran tamafio y se mejora la
visualizacion de los modelos pequenos. El nivel de detalle sélo afecta a la
visualizacidn. Las trayectorias y curvas creadas a partir del modelo seran exactas
con los ajustes de visualizacion aproximada o detallada.

También es posible importar una pieza desde un archivo que simplemente define
su representacion grafica. En este caso, no existe ninguna representacion
matematica subyacente. Algunas de las funciones de RobotStudio, como el modo
de @ajuste y la creacion de curvas a partir de la geometria, no funcionarian con



este tipo de pieza. Para personalizar los ajustes de nivel de detalle, en la pestaha
Archivo, haga clic en Opciones y seleccione Opciones:Graficos:Geometria.

Opciones:Graficos:Geometria

Nivel de detalle Especifique el nivel de detalle necesario al importar geometrias.

Seleccione Fino, Mediano o Grueso, en funcién de las necesi-
dades.




1.9 Como instalar RobotWare y complementos

Instalacion de RobotWare
Utilice el Administrador de instalacion para crear y modificar sistemas con la
version 7 de RobotWare. Utilice el Administrador de instalacion 6 para crear y
modificar sistemas con la version 6.0 de RobotWare. Utilice System Builder para
crear y modificar sistemas basados en versiones anteriores de RobotWare.

Instalacion de complementos
Los complementos de RobotStudio estan disponibles en la ventana Galeria. El
método que se recomienda es instalar el software desde RobotStudio.

Instalacion de complementos desde la Galeria en RobotStudio
1 En la pestafia Complementos, haga clic en Galeria.

2 Enlaventana Galeria, utilice la funcién de Busqueda o Etiquetas comunes
para filtrar los complementos disponibles.

3 Seleccione el complemento que se va a instalar. En la ventana a la derecha
se muestra informacion adicional.

4 Seleccione Version y haga clic en Ahadir. EIl complemento se instala.

H Nota

La version predeterminada es la mas reciente.

Instalacion de complementos manual
Add-ins and additional content can be installed manually from the hard disk.

1 Localice el archivo .rspak en el directorio de usuario.

2 Inicie RobotStudio y abra la pestaiia Complementos. Seleccione Instalar
paquete en la barra de menu.

3 Vaya hasta el archivo .rspak requerido en el directorio de usuario y haga clic
en Abrir. Se instala el complemento.

Instalacion del Virtual FlexPendant
RobotWare 7.0, Microsoft Windows 10 e Instalador de aplicacion de Microsoft para
Windows 10 deben estar disponibles en el PC anfitrion para llevar a cabo el
siguiente procedimiento.
1 En la pestafia Complementos, en el navegador Complementos, expanda
el nodo RobotWare 7.0. Haga clic en el nodo FlexPendant Apps y, a
continuacion, haga clic en Instalar en el menu contextual.
2 Tras una instalacion satisfactoria, se afiade la siguiente opcion a la barra de
tareas.
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3 Seleccione la opcidn FlexPendant para abrir el Virtual FlexPendant.
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2 Creacion de estaciones

2.1 Descripcion de estaciones y proyectos

Estacion

El documento de estacion es un archivo .rsstn que contiene datos de la célula de
robot. Almacena informacion sobre diversos componentes de estacion, I6gica de
estacion incluyendo componentes de estacion que controla componentes externos,
graficos de 3D, datos de CAD y datos sobre la parte grafica del programa de robot.
El documento de estacion esta vinculado con el controlador virtual que ejecuta el
robot en una estacion. Los datos del controlador virtual son externos al documento
de estacion.

Proyecto

Los proyectos les dan una estructura a los datos de la estacion. Contienen carpetas
para estructurar los datos de la estacion con el fin de mantener agrupados los
datos relacionados. Un proyecto contiene la estacioén, es decir, el documento de
la estacion forma parte de la estructura del proyecto. De forma predeterminada,
RobotStudio proporciona las carpetas de proyecto. En la estructura predeterminada
de carpetas de proyecto, los archivos de tipo similar se almacenan en carpetas.
La estructura del proyecto es la forma recomendada para almacenar archivos de
estacion. En la estructura del proyecto hay carpetas especificas para Componentes,
Datos de controlador, Estacion, Archivos de usuario y Controladores virtuales.

Para una nueva instalacion de RobotStudio, la carpeta de proyecto contiene las
siguientes subcarpetas.

- Componentes: Esta carpeta contiene componentes de la biblioteca de
usuarios que pertenecen al proyecto.

- Datos del controlador: Esta carpeta contiene copias de seguridad generadas
automaticamente de controladores virtuales, actualizadas al guardar el
proyecto.

- Estacidn: Esta carpeta contiene graficos, geometria y otros componentes a
los que hace referencia la estacion.

» Archivos de usuario: Esta carpeta contiene archivos o directorios que un
usuario desea afadir al proyecto. Algunos ejemplos son archivos de CAD
que pertenecen al proyecto, programas de RAPID que no pertenecen a un
controlador virtual o copias de seguridad generadas por el usuario.

+ Controladores virtuales: Esta carpeta contiene archivos y carpetas generados
por el controlador virtual.

« Project.rsproj : El archivo de proyecto <nombre de proyectos.rsproj que hace
que la carpeta sea un proyecto. Utilice este archivo para abrir el proyecto.

Pack and Go

El archivo Pack and go es un archivo individual que empaqueta los datos de
estacidn junto con los controladores virtuales relacionados para archivar y compartir
datos de estacidon con otros usuarios.
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Un archivo de estacion que incluya referencias a los controladores virtuales no
puede moverse a una nueva ubicacion en el disco local. Para mover un archivo
de estacidn a una ubicacion diferente, cree un archivo Pack & Go de la estacién
desde la ubicacidn original y mueva este archivo a la nueva ubicacion y
desempaquete el archivo.




2.2 Preparacion del ordenador para alojar RobotStudio

Descripcion general

Los portatiles con la capacidad de alternar entre adaptadores de graficos pueden
activar el adaptador de graficos de mayor rendimiento para aplicaciones 3D y usar
el adaptador de graficos integrados energéticamente eficiente para las tareas
menos exigentes. Para un portatil con la capacidad de alternar entre adaptadores
de gréficos, verifique que RobotStudio esté usando el adaptador que gestiona los
graficos discretos de alto rendimiento. Para obtener la mejor experiencia de usuario,
se recomienda instalar los controladores de pantalla mas recientes disponibles.

Antes de instalar controladores de pantalla, compruebe el Administrador de archivos
de Windows® y verifique que ambos adaptadores de graficos aparecen en la lista
de dispositivos de hardware y que estan activados. Cuando un controlador no esta
instalado para el dispositivo, uno de los adaptadores de graficos puede aparecer
en Otros dispositivos como un Controlador de video genérico. Algunos proveedores
de adaptadores de graficos proporcionan software de configuracion para crear

perfiles especificos de la aplicacion. Se recomienda crear un perfil de aplicacion
especifico de RobotStudio que utilice el adaptador de graficos de alto rendimiento.

Una segunda opcion consiste en modificar el archivo de configuracion de la
aplicacion RobotStudio.exe.config de manera que RobotStudio utilice un adaptador
de graficos especifico. Este archivo se ubica en la carpeta de instalacién de
RobotStudio, C:\Program Files (x86)\ABB\RobotStudio x.x. Contiene una linea
concreta que controla el tipo de adaptador de graficos que se va a utilizar. Elimine
la marca de comentario de la siguiente linea para forzar un adaptador de graficos
en 3D, elimine el "<!--" "-->" inicial al comienzo y al final de la linea.

<l -- <add key="G aphi csDevi ceType" val ue="Di screte"/> -->

Los valores validos son Discreto, Integrado, Warp o Predeterminado.
- Discreto : configura el uso del adaptador de graficos de alto rendimiento.

- Integrado : configura el adaptador de graficos eficiente energéticamente que
se va a utilizar.

« Predeterminado: permite que el portatil elija, aunque activa el registro de
informacién del adaptador de graficos en la ventana Salida.
- Warp (Windows Advanced Rasterization Platform): fuerza la representacion
software, por ejemplo, utilizar la CPU en lugar de GPU.
Una tercera opcion que puede ser aplicable o no aplicable al portatil, consiste en

configurar el adaptador de graficos para que utilice la BIOS, consulte los detalles
en la documentacidn del usuario del portatil.
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Asegurese de cumplir los siguientes requisitos al seleccionar el nombre de
usuario para un nuevo controlador virtual.

+ Los controladores virtuales con RobotWare inferior a la versiéon 7.3 no
admiten caracteres no latinos1 en las rutas de acceso de Windows.

» Si se utilizan estos caracteres en el nombre de usuario de Windows, por
ejemplo, 4§, 4, 6 o bien (i, que forma parte de la ruta de acceso al controlador
virtual, éste no arrancara.

« Las soluciones disponibles son cambiar el nombre de usuario de Windows
para eliminar estos caracteres, o guardar el controlador virtual en una ruta
que no contenga estos caracteres.

Carpetas de documentos

ABB Library contiene geometrias de robots y otros equipos. La creacion de una
biblioteca del usuario y la adicion de geometria de usuario a estas galerias le
permite acceder directamente a estas bibliotecas y geometrias desde las galerias
Importar biblioteca e Importar geometria en RobotStudio. Puede crear carpetas
con estas bibliotecas y afiadir posteriormente referencias para que aparezcan en
las galerias de la interfaz de usuario.
Utilice los pasos que aparecen a continuacion para crear una galeria para
documentos utilizados frecuentemente.

1 Inicie RobotStudio.

2 En la pestaia Archivo, haga clic en Nuevo y haga doble clic en Estacion

vacia para abrir una nueva estacion vacia.

La ventana Documentos forma parte del disefio predeterminado. Si no
encuentra la ventana Documentos, en el menu Acceso rapido, haga clic en
Ventanas y, a continuacion, haga clic en Documentos.
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3 Enla ventana Documentos, haga clic en Ubicaciones. Se abre la ventana
de diadlogo Ubicaciones de documentos.

4 En la ventana de didlogo Ubicaciones de documentos, haga clic en Aiadir
ubicacién y, a continuacion, haga clic en Sistema de archivos. Se abre la
ventana de dialogo Sistema de archivos.

5 En la ventana Sistema de archivos, introduzca los detalles requeridos y
haga clic en Aceptar. Los archivos de biblioteca de la carpeta seleccionada
estaran disponibles en la opcion Importar biblioteca.

Repita el mismo paso y afiada la biblioteca para la opcion Importar
geometria.

Después de afiadir estas ubicaciones, se puede acceder a los archivos
seleccionados directamente desde RobotStudio. Se afadira automaticamente
a las galerias cualquier archivo guardado en estas ubicaciones.

Utilice la funcion de Busqueda en la ventana Documentos para buscar un
documento por su nombre. El resultado aparecera en la ventana Documentos.
Haga doble clic en los elementos encontrados para importarlos a la estacion.
También puede utilizar la funcion de Busqueda para desplazarse hasta todas las
ubicaciones de documentos. Estas funciones proporcionan acceso rapido y sencillo
a sus documentos.

Configuracion de la estructura de carpetas y las opciones de autoguardado
Se recomienda configurar la opcién de autoguardado para habilitar que RobotStudio
guarde los cambios actuales o avance en el programa. De esta manera se reduce
el riesgo de pérdida de datos durante cualquier interrupcién inesperada, como por
ejemplo colision, congelacién o error del usuario.



Autoguardado

Archivos y carpetas

Para acceder a la opcién Autoguardado, en la pestafia Archivo, haga clic en
Opciones y seleccione Opciones:General:Autoguardado.

Activar autoguardado de RA-

PID

Esta casilla de verificacion viene seleccionada de forma
predeterminada. Los programas de RAPID se guardan
automaticamente cada 30 segundos.

Activar autoguardado de esta-

cion

Las estaciones no guardadas se guardan automaticamen-
te en el intervalo especificado en la casilla intervalo de
minutos.

Activar copia de seguridad au-
tomatica de controladores de

archivos de estacion

Toma multiples archivos de copias de seguridad de esta-
cion, segun se especifique en la lista Niumero de copias
de seguridad y los guarda en una subcarpeta de la corres-
pondiente carpeta de Estaciones (StationBackups). Re-
quiere un Proyecto.

Permite activar la copia de se-
guridad automatica de los
controladores en el proyecto

Seleccione esta opcidn para hacer una copia de seguridad
de los controladores virtuales de un proyecto al guardar
la estacion. Las copias de seguridad se almacenan en la
carpeta Copias de seguridad del proyecto correspondien-
te.

Asigne las ubicaciones predeterminadas para almacenar los datos de usuario,
proyectos, etc., mediante la seleccion de Opciones:General:Archivos y carpetas.

Ubicacion de los documen-
tos del usuario

Muestra la ruta predeterminada de la carpeta de proyectos.

Ubicacion de proyectos
locales

Muestra la ruta predeterminada de la carpeta de proyectos.

Para navegar hasta la carpeta de proyectos, haga clic el boton
Examinar.

Crear automaticamente
subcarpetas de documen-
to

Active esta casilla de verificacion para permitir la creacion de
subcarpetas individuales para tipos de documentos.

intervalo de minutos

Especifique en este cuadro el intervalo que debe transcurrir
entre guardados con el Autoguardado.

Ubicaciones de documen-
tos

Abre la ventana de didlogo Ubicaciones de documentos.

Borrar estaciones y contro-
ladores recientes

Borra la lista de estaciones y controladores utilizados recien-
temente.

Ubicacion de paquete de
distribucion adicional

RobotWare 6 y los grupos de medios de los complementos
relacionados de RobotWare se distribuyen en forma de paque-
tes de distribucion. Para que RobotStudio los encuentre, es
necesario situarlos en una carpeta especifica. Si no se especi-
fica la carpeta, se usa la ubicacién predeterminada.

En una instalacion de Windows en lengua inglesa, la carpeta
es C:\User\<user name>\AppData\Local\ABB\DistributionPac-
kages.

Descargar paquetes a esta
ubicacion

Active esta casilla de verificacion para descargar los paquetes
de distribucion en la ubicacion definida por el usuario en lugar
de la carpeta predeterminada.

Ubicacion de RobotWare
desempaquetado

Muestra la ruta predeterminada de la carpeta de RobotWare
desempaquetada.




Grupo de medios para
RobotWare 5.x

Aqui es donde RobotStudio busca los grupos de medios de
RobotWare 5.xx.




2.3 Creacion de la estacion

Descripcion general

En los siguientes pasos se define el flujo de trabajo de construccion de una nueva
estacion.

1 Crear una estacion vacia.

Importar un modelo de robot.

Anadir posicionadores y Track Motion.

Crear un controlador virtual.

Importar una herramienta y fijarla al robot.

Crear un objeto de trabajo.

Definir trayectorias y objetivos para crear un programa de robot graficamente.

0 N o b~ WODN

Sincronizar con RAPID para crear el programa de RAPID.

Creacion de un proyecto con un controlador virtual opcional

1 Hagaclic en la pestafia Archivo . Aparece la vista Backstage de RobotStudio;
haga clic en Nuevo.

2 En Proyecto, haga clic en Proyecto.

3 Introduzca el nombre del proyecto en el cuadro Nombre y, a continuacién,
busque y seleccione la carpeta de destino en el cuadro Ubicacion. La
ubicacidn predeterminada del proyecto es C: \ User \ <user
nane>\ Docunent s\ Robot St udi o\ Proj ect s.

El controlador virtual incluido recibe el nombre del proyecto.

ﬂ Nota

La carpeta de proyecto ayuda a mantener un sistema de carpetas bien
estructurado por el que resulta facil navegar.

4 Haga clic en Crear.

Se crea el nuevo proyecto. RobotStudio guarda este proyecto de forma
predeterminada.



2.4 Importacioén de robots y componentes relacionados

Importaciéon de un modelo de robot
1 En la pestana Inicio, haga clic en ABB Library y seleccione un modelo de
robot. Los modelos no instalados se indican con un icono de descarga y se
descargaran automaticamente.
2 Seleccione la variante de robot deseada en el cuadro de dialogo y haga clic
en Aceptar.

El modelo de robot seleccionado aparece en la ventana de gréficos.

Los robots no conectados a un controlador no pueden programarse; por lo tanto,
configure un controlador virtual para el robot.

Modelos de RobotStudio
Antes de trabajar sin conexion, se recomienda descargar los modelos de simulacién
necesarios y las plantillas de controlador virtual de los modelos de robot,
posicionadores, tracks y herramientas.
1 Enlapestafia Complementos, en el grupo Paquetes , haga clic en Galeria.

2 En Galeria, haga clic en la pestafia Modelos de RobotStudio para ver todos
los modelos de robot, posicionadores, tracks y herramientas disponibles.
3 Seleccione los paquetes necesarios y haga clic en el boton Ahadir
seleccionados .
Utilice el boton Afnadir todo para descargar todos los modelos de robot
disponibles.
Todos los modelos descargados estaran disponibles en ABB Library y podran
seleccionarse al crear un nuevo controlador virtual. Los modelos no descargados
se sefalizan mediante un icono de descarga.

Importacion y montaje de una herramienta
Una herramienta es un objeto especial, por ejemplo una pistola de soldadura al
arco o una pinza, que actua sobre la pieza de trabajo. Para obtener los movimientos
correctos en los programas de robot, los parametros de la herramienta deben estar
especificados en los datos de la herramienta. La parte mas importante de los datos
de una herramienta es el TCP, que es la posicion del punto central de la herramienta
respecto de la muieca del robot (que es la misma que la herramienta
predeterminada, tool0).

1 Paraimportar una herramienta, en la pestaina Inicio, haga clic en Importar
biblioteca y a continuacion haga clic en Equipo y seleccione una herramienta.

La herramienta se importa en la estacion y se ubica en el origen del sistema
de coordenadas mundo, por lo tanto oculta dentro del robot. Cuando se
importa, la herramienta se afiade al navegador Disefio, pero no se realizara
el montaje en el robot. La herramienta debe estar montada en un robot para
sincronizar sus movimientos con el robot.

2 Para montar una herramienta en el robot, dentro del navegador Disefio, haga
clic con el botén derecho en la herramienta y haga clic en Conectar ay
seleccione el modelo de robot.
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El montaje de la herramienta puede realizarse arrastrandola y soltandola en
el robot en el navegador Disefio.

En la ventana de didlogo Actualizar posicion, haga clic en Si.

Importacion de una biblioteca
Utilice el siguiente procedimiento para importar archivos de biblioteca a una
estacion:

1

En la pestaiia Inicio, haga clic en Importar biblioteca y seleccione varias
bibliotecas de componentes.

Haga clic en Biblioteca del usuario para seleccionar las bibliotecas definidas
por el usuario.

Haga clic en Equipo para importar bibliotecas de predefinidos de ABB.

Haga clic en Biblioteca de proyectos para seleccionar los Proyectos
predefinidos.

Haga clic en Ubicaciones para abrir la ventana Ubicaciones de documentos.

Haga clic en Buscar biblioteca para seleccionar los archivos de biblioteca
guardados.

Descarga de modelos de robots para su instalacion sin conexion
Utilice el siguiente procedimiento para descargar una seleccion de los modelos
de robot disponibles para su instalacion sin conexién o bien todos ellos.

1

En la pestaiia Complementos, en el grupo Paquetes, haga clic en Galeria
y luego en Modelos de RobotStudio. Aqui se enumeran todos los paquetes
de modelos de robot disponibles.

Haga clic en Seleccionar todo o seleccione los modelos de robot necesarios
y, a continuacidn, haga clic en Descargar seleccionados.

En el cuadro de dialogo Seleccionar carpeta para descargar , seleccione
la carpeta en la que se descargaran los archivos. Espere a que se complete
la descarga.

Para la instalacion fuera de linea en un PC, transfiera los archivos
descargados al PC de destino.

En la pestafia Complementos , en el grupo Paquetes , haga clic en Instalar.

Seleccione el paquete del modelo de robot necesario o seleccione varios
paquetes y, a continuacion, haga clic en Abrir para instalarlos.



2.5 Creacion de un controlador virtual

Los robots que no estan conectados a ningtin controlador no pueden ser
programados; por lo tanto, configure un controlador virtual para el robot.

N =

7

En la pestaia Inicio, haga clic en Controlador virtual.
Haga clic en Desde diseio para mostrar la primera pagina del asistente.

En el cuadro Nombre, introduzca el nombre del controlador virtual. La
ubicacion del controlador virtual se muestra en el cuadro Ubicacion.

Haga clic en Next (Siguiente).

En el cuadro Mecanismos, seleccione los mecanismos que desee incluir en
el controlador virtual. Afiada mecanismos como tracks o posicionadores a
su estacion antes de crear un controlador virtual.

En funcidn de los mecanismos que se anadan, se seleccionara
automaticamente una version de RobotWare adecuada.

En el caso de los controladores OmniCore, se puede seleccionar la variante
del controlador entre las variantes admitidas por el robot. La variante de
controlador puede afectar al rendimiento de movimiento del robot.

Haga clic en Next (Siguiente).

El asistente solicita ahora una correlacién de los mecanismos a una tarea
de movimiento especifica, de acuerdo con las reglas siguientes:

« Solo se permite un robot de TCP por tarea.

» Es posible afadir hasta seis tareas de movimiento, pero sélo pueden
usarse cuatro robots de TCP y éstos deben estar asignados a las
cuatro primeras tareas.

- El nimero de tareas no puede ser mayor que el nimero de
mecanismos.

« Si el sistema contiene un robot de TCP y un eje externo, ambos se
asignaran a la misma tarea. Sin embargo, es posible afiadir una nueva
tarea y asignarle el eje externo.

- Si el sistema contiene mas de un robot de TCP, todos los ejes externos
se asignaran a una tarea separada. Sin embargo, es posible trasladarlos
a las otras tareas.

- El nimero de ejes externos de una tarea esta limitado por el numero
de moddulos de accionamiento disponibles en el armario (uno en el
caso de los robots grandes, dos en los robots medianos, tres en los
pequenos).

Si sélo se ha seleccionado un mecanismo en la pagina anterior, esta
pagina no se muestra.

Las tareas pueden ser afiadidas y eliminadas con los botones
correspondientes. Los mecanismos pueden ser movidos hacia arriba
o hacia abajo con las flechas correspondientes. Para correlacionar los
mecanismos con las tareas, realice este paso:

Opcionalmente, haga los cambios en la correlacién y a continuacién haga
clic en Siguiente.



Aparece la pagina Opciones del controlador.

8 Enla pagina Opciones del controlador, tiene la opcidn de alinear las bases
de coordenadas de las tareas con sus correspondientes bases de
coordenadas de la base.

« Enelcasode un sistema de robot, active la casilla de verificacion para
alinear la base de coordenadas de la tarea con la base de coordenadas
de la base.

» En el caso de un sistema MultiMove Independent, active la casilla de
verificacidn para alinear la base de coordenadas de la tarea con la
base de coordenadas de la base.

» En el caso de un sistema MultiMove Coordinated, seleccione el robot
en la lista desplegable y active la casilla de verificacion para alinear la
base de coordenadas de la tarea con la base de coordenadas de la
base para el robot seleccionado.

9 Compruebe el resumen y a continuacion haga clic en Finalizar.

Si el controlador virtual contiene mas de un robot, el nimero de tareas y las
posiciones de la base de coordenadas del mecanismo deben ser verificados
en la ventana Configuracion de movimientos.

o

Para crear un sistema a partir de un disefo, todos los mecanismos, tales como
robots, Track Motion y posicionadores, deben estar guardados como bibliotecas.




2.6 Sincronizacion con controlador virtual para crear un programa de RAPID

Los movimientos del robot pueden programarse mediante el uso de RAPID. Un
robot que no participe en una tarea en un controlador no puede ser programado;
por lo tanto, configure un controlador virtual para el robot antes de la sincronizacion
con RAPID.
1 Con la estacidn abierta, en la pestafia RAPID, haga clic en Sincronizar.
2 Enlas opciones, haga clic en Sincronizar con RAPID para relacionar objetos
en la estacion con el codigo de RAPID.
En el navegador Controlador, amplie la vista de arbol para encontrar el nodo
de RAPID. Haga clic en el nodo de RAPID para ver los archivos de RAPID.



2.7 Configuracion de estacion con robot y posicionador

Puede configurar una estacién con robot y posicionador mediante el uso del botén
Controlador virtual.
Para configurar una estacién con un robot y posicionador:

1
2

Haga clic en Desde disefio para mostrar la primera pagina del asistente.

En el cuadro Nombre, introduzca el nombre del controlador virtual. La
ubicacion del controlador virtual se muestra en el cuadro Ubicacion.

En el cuadro Mecanismos, seleccione el Posicionador que desee incluir en
el controlador virtual.

En lalista RobotWare, seleccione la versidn de RobotWare que desea utilizar.

Aqui debe seleccionar una variante de controlador que admita el nimero
necesario de unidades de accionamiento adicionales mientras se utiliza
RobotWare 7.15 o posterior.

Para RobotWare 7.15 o posterior, asegurese de instalar lo siguiente:
+ El complemento de RobotWare Posicionador.

« Ultima version del paquete del modelo de posicionador (versién 2.0 o
posterior).

Haga clic en Next (Siguiente).

Las tareas pueden ser afiadidas y eliminadas con los botones
correspondientes. Los posicionadores pueden ser movidos hacia arriba o
hacia abajo con las flechas correspondientes. Para correlacionar los
posicionadores con las tareas, realice este paso:

Opcionalmente, haga los cambios en la correlacion y a continuacion haga
clic en Siguiente.

Aparece la pagina Opciones del controlador.

En la pagina Opciones del controlador, tiene la opcidn de alinear las bases
de coordenadas de las tareas con sus correspondientes bases de
coordenadas de la base.

» En el caso de un solo controlador virtual, marque la casilla de
verificacidn para alinear la base de coordenadas de la tarea con la
base de coordenadas de la base.

« En el caso de un sistema MultiMove Independent, active la casilla de
verificacidn para alinear la base de coordenadas de la tarea con la
base de coordenadas de la base.

» En el caso de un sistema MultiMove Coordinated, seleccione el robot
en la lista desplegable y active la casilla de verificacion para alinear la
base de coordenadas de la tarea con la base de coordenadas de la
base para el robot seleccionado.

Compruebe el resumen y a continuacién haga clic en Finalizar.

Si el controlador virtual contiene mas de un robot, el nimero de tareas y las
posiciones de la base de coordenadas del posicionador deben ser verificados
en la ventana Configuracién de movimientos.



o

Para crear un sistema a partir de un disefno, todos los mecanismos, tales como
robots, Track Motion y posicionadores, deben estar guardados como bibliotecas.




2.8 Configuracién de estacién con robot y Track Motion

Puede configurar una estacion con robot y Track Motion mediante el uso del botén
Controlador virtual.
Para configurar una estacién con un robot y Track Motion:

1
2

Haga clic en Desde disefio para mostrar la primera pagina del asistente.

En el cuadro Nombre, introduzca el nombre del sistema. La ubicacién del
sistema se muestra en el cuadro Ubicacion.

En la lista RobotWare, seleccione la version de RobotWare que desea utilizar.
Haga clic en Next (Siguiente).

En el cuadro Mecanismos, seleccione el Track Motion que desee incluir en
el controlador virtual.

Haga clic en Next (Siguiente).

Las tareas pueden ser afiadidas y eliminadas con los botones
correspondientes. Los Track Motion pueden ser movidos hacia arriba o hacia
abajo con las flechas correspondientes. Para correlacionar los Track Motion
con las tareas, realice este paso:

Opcionalmente, haga los cambios en la correlacién y a continuacion haga
clic en Siguiente.

Aparece la pagina Opciones del sistema.

En la pagina Opciones del controlador, tiene la opcion de alinear las bases
de coordenadas de las tareas con sus correspondientes bases de
coordenadas de la base.

» En el caso de un solo controlador virtual, marque la casilla de
verificacién para alinear la base de coordenadas de la tarea con la
base de coordenadas de la base.

« En el caso de un sistema MultiMove Independent, marque la casilla
de verificacion para alinear la base de coordenadas de la tarea con la
base de coordenadas de la base para cada robot.

« En el caso de un sistema MultiMove Coordinated, seleccione el robot
de la lista desplegable y marque la casilla de verificacion para alinear
la base de coordenadas de la tarea con la base de coordenadas de la
base para el robot seleccionado.

Compruebe el resumen y a continuacion haga clic en Finalizar.

Si el controlador virtual contiene méas de un robot, el nimero de tareas y las
posiciones de la base de coordenadas de la base del Track Motion deben
ser verificados en la ventana Configuracion de movimientos.

o

Para crear un sistema a partir de un disefno, todos los mecanismos, tales como
robots, Track Motion y posicionadores, deben estar guardados como bibliotecas.




2.9 Configuracion del seguimiento de transportadores

Descripcion general

La configuracion de un seguimiento de transportadores consta de tres pasos:
creacion de un transportador, creacion de un controlador virtual con la opcion
especifica de RobotWare y creacion de una conexién entre el controlador virtual
y el transportador.

o

Para RobotWare 5y 6, seleccione la opciéon 606-1 Seguimiento de transportador.
Para RobotWare 7, seleccione la opcion 3103-1 Seguimiento de transportador.

Para mas informacion, consulte Application manual - Conveyor tracking .

Creacion de un transportador

1

En la pestafia Modelado, en el grupo Mecanismo, haga clic en Crear
transportador. Aparece el navegador Crear transportador.

En la lista Geometria de transportador, seleccione una geometria. Para
afadir una geometria a la estacion, haga clic en Importar geometria y
seleccione una geometria.

En la Base de coordenadas de referencia, introduzca los valores de la base
de coordenadas de la base (Posicion y Orientacion) respecto al mundo/origen
local del componente grafico seleccionado.

La Base de coordenadas de referencia define la posicion en la que los objetos
aparecen sobre el transportador.

En la lista Tipo, seleccione el tipo de transportador.

H Nota

Solo se admiten los transportadores lineales.

En el cuadro Longitud de transportador, introduzca la longitud del
transportador. Se activa Crear mecanismo.

Haga clic en Crear para crear el transportador. Con RobotWare 7, se crea
el transportador.

Con RobotWare 5 y 6, cree un nuevo controlador virtual utilizando el boton
Controlador virtual .

En el panel Opciones del controlador, desplacese hasta coordinacién de
movimientos, en Opciones de control de transportador seleccione 606-1
Seguimiento de transportadores y a continuacion seleccione una de las
siguientes opciones:

+ 1552-1 Interfaz de unidad de seguimiento
« 709 -1 Maestro/esclavo de DeviceNet
+ Seguimiento de transportadores en PIB
Anada el nuevo controlador virtual existente a la estacion.



Creacion de un nuevo controlador virtual

1
2
3

8

En la pestaiia Inicio, haga clic en Controlador virtual.
Haga clic en Desde diseiio para mostrar la primera pagina del asistente.

En el cuadro Nombre, introduzca el nombre del controlador virtual. La
ubicacion del controlador virtual se muestra en el cuadro Ubicacion.

En la lista RobotWare, seleccione la version de RobotWare que desea utilizar.
Haga clic en Next (Siguiente).

En el cuadro Mecanismos, seleccione los mecanismos que desee incluir en
el controlador virtual.

Haga clic en Next (Siguiente).

El asistente solicita ahora una correlacion de los mecanismos a una tarea
de movimiento especifica, de acuerdo con las reglas siguientes:

« Sdlo se permite un robot de TCP por tarea.

« Es posible anadir hasta seis tareas de movimiento, pero sélo pueden
usarse cuatro robots de TCP y éstos deben estar asignados a las
cuatro primeras tareas.

« El namero de tareas no puede ser mayor que el numero de
mecanismos.

+ Si el controlador virtual contiene un robot de TCP y un eje externo,
ambos se asignaran a la misma tarea. Sin embargo, es posible afadir
una nueva tarea y asignarle el eje externo.

« Si el controlador virtual contiene mas de un robot de TCP, todos los
ejes externos se asignaran a una tarea separada. Sin embargo, es
posible trasladarlos a las otras tareas.

« El numero de gjes externos de una tarea esté limitado por el numero
de méddulos de accionamiento disponibles en el armario (uno en el
caso de los robots grandes, dos en los robots medianos, tres en los
pequefios).

Si sdlo se ha seleccionado un mecanismo en la pagina anterior, esta
pagina no se muestra.
Las tareas pueden ser afiadidas y eliminadas con los botones
correspondientes. Los mecanismos pueden ser movidos hacia arriba
o hacia abajo con las flechas correspondientes. Para correlacionar los
mecanismos con las tareas, realice este paso:
Opcionalmente, haga los cambios en la correlacién y a continuacion haga
clic en Siguiente.
Se abre la pagina Opciones del sistema. Seleccione la opcién 606-1
Seguimiento de transportadores y, a continuacion, seleccione una o mas
de las siguientes opciones:
+ 1552-1 Interfaz de unidad de seguimiento
+ 709 -1 Maestro/esclavo de DeviceNet

+ Seguimiento de transportadores en PIB



9 En la pagina Opciones del sistema, tiene la opcion de alinear las bases de
coordenadas de las tareas con sus correspondientes bases de coordenadas
de la base.

10 Compruebe el resumen y a continuacion haga clic en Finalizar.

Si el controlador virtual contiene mas de un robot, el nimero de tareas y las
posiciones de la base de coordenadas del mecanismo deben ser verificados
en la ventana Configuracion de movimientos.

Crear conexion entre el controlador virtual y el transportador
1 En pestafa Modelado, haga clic en Crear conexion.

2 En la pestaiia Crear conexion, seleccione la biblioteca de transportadores
en la lista Transportador y, a continuacion, seleccione la unidad mecanica.

3 Ajuste un offset adecuado (base de coordenadas de la base del
transportador). Este offset define la ubicacion de la base de coordenadas
de la base de la unidad mecanica del transportador, respecto de la base de
coordenadas de referencia del transportador.

4 Enventana Conexion, establezca valores adecuados para Distancia minima
y Distancia maxima y en Anchura de ventana de inicio.

5 En Bases de coordenadas de la base, seleccione las siguientes opciones:

« Seleccione Valores de estacion para actualizar el controlador virtual
con los valores de disefio de la estacion.

+ Seleccione Alinear base de coordenadas de la tarea para mover la
base de coordenadas de la tarea hacia la conexion (para alinearla con
la base de coordenadas de la base). La base de coordenadas de la
base del transportador pasara a ser cero.

+ Seleccione Utilizar valores del controlador para actualizar el disefio
de la estacion y la base de coordenadas de la tarea para que
concuerden con los valores del controlador virtual.

6 Haga clic en Crear.

Elimine la conexion existente y cree una nueva conexion si selecciona otro
objeto de trabajo que se utilizara para el seguimiento de transportadores.



2.10 Configuracién de ejes externos

Crear un sistema con ejes externos
1 Importe los robots, posicionadores y bibliotecas de track que desee en la
estacion de RobotStudio.

Si selecciona un robot y un track, conecte el robot al track.
2 Cree un controlador virtual a partir del disefio.

ﬂ Nota

Para crear un controlador virtual con el IRBT4004, IRBT6004 o IRBT7004,
es necesario instalar el grupo de medios TrackMotion Tipo A.

Configuraciones de ejes externos admitida para RobotWare 5
La tabla siguiente muestra una combinacion de configuraciones de ejes externos
diferentes:

Combinacioén Tipo de posicionador
A B (o D K L 2xL

Un IRB (posicionador en la |Y Y Y Y Y Y Y
misma tarea)

Un IRB (posicionadoren |Y Y Y Y Y Y Y Y
una tarea separada)

Dos IRB (posicionadoren |Y Y Y Y Y Y N Y
una tarea separada)

Un IRB con Track Motion |Y N N N SX Y Y N
(posicionador en la misma
tarea)

Un IRB con Track Motion |N N N N N N Y N
(posicionador en una tarea
separada)

« S - Combinaciéon admitida
« N - Combinaciéon no admitida

« SX - Combinacién admitida y se requiere la correlacién manual de las
unidades mecanicas y los ejes

ﬂ Nota

La creacioén de controlador virtual a partir de un disefio sélo admite los tracks
de los tipos RTT e IRBTx003 en combinacion con posicionadores. Es decir, el
IRBTx004 no se admite en combinacion con los posicionadores.




Configuraciones de RobotWare 6 admitidas para posicionadores, unidades de motor, unidades de

caja reductora y Track Motions

En la tabla que aparece a continuacion se indican las distintas configuraciones de

RobotWare 6:
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Sistema individual
Track Motion (modelo no
dinamico)*

Track Motion (modelo dina-
MU/MTD 1
MU/MTD 2
MU/MTD 3
IRBP L1
IRBP L 2
IRBP A 1
IRBP A 2
IRBP C
IRBP B
IRBP D
IRBP K
IRBP R
Sin accionamientos

Sistema MultiMove

mico)**

Solo IRBP

x
ey

XX X | X | X |X|X|X
x
—

x

X

* Un Track Motion que no utiliza ningin modelo dinamico; aplicable a RTT.

**Se utiliza un complemento de RobotWare que contiene un modelo dinamico para
Track Motion, aplicable a IRBT 4004, 6004, 7004 y 2005.

o

Es posible configurar tracks dinamicos (IRBTx004 y IRBT2005) solo para T_ROBH1
y T_ROB2. Esta posibilidad esta limitada por el complemento de RobotWare
para Track Motion.

MU no admite MultiMove en un controlador virtual a partir de un diseio. Los
tracks dinamicos no pueden combinarse con MU.

Configuraciones de OmniCore admitidas para posicionadores, unidades de motor, unidades de caja
reductora y Track Motions
Para OmniCore, las configuraciones admitidas dependen del nimero de unidades
de accionamiento adicionales (ADU) presentes en el controlador seleccionado.

C90XT admite 1 ADU.

V250XT admite 3 ADU.

V400XT admite 6 ADU.

Cada Track Motion requiere 1 ADU.

Cada unidad de motor o unidad de caja reductora requiere 1 ADU.

Los posicionadores requieren 1 ADU por eje:

Posicionador Numero de ejes

IRP A 2

IRP B 5




Posic

ionador | Numero de ejes

IRPC 1
IRP K 3
IRP L 1
IRP R 5

Se a

o

dmite un posicionador por controlador, con la excepcion de los

posicionadores A y L, que admiten doble configuracion.

Correlacion manual de uni

dades mecanicas y ejes

Si el controlador virtual contiene mas de una unidad mecanica, el nimero de tareas
y las posiciones de base de coordenadas de la base del mecanismo deben ser
verificadas en la configuracion del controlador virtual.

1

En la pestaiia Controlador, en el grupo Controlador virtual, haga clic en
Configuracion de movimiento.

De esta forma se abre la ventana de dialogo Configuracion del sistema.
Seleccione el robot en el nodo del arbol jerarquico.

La pagina de propiedades de este nodo contiene controles para la asignacién
y el establecimiento de ejes.

Haga clic en Cambiar para abrir una ventana de dialogo.

Correlacione manualmente la unidad mecanica y los ejes del mecanismo.
Haga clic en Aplicar.

Modifique las posiciones de base de coordenadas de la base de la unidad
mecanica.



2.11 Programacion de sistemas MultiMove

Descripcion general

La finalidad de MultiMove es permitir el manejo de varios robots con un solo
controlador. De esta forma no soélo se reducen los costes de hardware, sino que
permiten conseguir una coordinacién avanzada entre varios robots y otras unidades
mecanicas.
A continuacion, se indican algunos ejemplos de aplicaciones

» Varios robots trabajan en un mismo objeto de trabajo en movimiento.

« Un robot mueve un objeto de trabajo mientras otros robots trabajan en él.

« Varios robots que cooperan para elevar objetos pesados.

ﬂ Nota

MultiMove estaba disponible como funcién integrada en RobotStudio hasta la
version 2019.5. Para versiones posteriores de RobotStudio, esta funcidn se
proporciona como complemento que debe instalarse desde Galeria de
Complementos.

Flujo de trabajo para establecer MultiMove
En sistemas MultiMove, un robot o posicionador individual sostiene la pieza de
trabajo y otros robots trabajan en ella.

1 Seleccione los robots y trayectorias que desee utilizar en el programa.
2 Ejecute las instrucciones de movimiento a lo largo de las trayectorias.

3 Ajuste el comportamiento del movimiento, por ejemplo las tolerancias y
limitaciones para los movimientos del TCP.

4 Genere las tareas para los robots.

Para obtener informacion detallada acerca de MultiMove en los sistemas RobotWare
y los programas de RAPID, consulte el Manual de aplicaciones MultiMove.

Seleccidén de robots y trayectorias
Este procedimiento tiene como fin seleccionar qué robots y trayectorias de la
estacion se utilizaran con el programa de MultiMove. Todos los robots del programa
de MultiMove deben pertenecer al mismo sistema.

1 En la pestafia Inicio, haga clic en MultiMove. Haga clic en la pestana
Configuracion situada debajo del area de trabajo de MultiMove.

2 En el area de trabajo, haga clic en la barra Config. sistema para ampliar la
seccion de configuracion del sistema.

3 En el cuadro Seleccionar un sistema, seleccione el sistema que contiene
los robots que desee programar.
Ahora los robots del sistema seleccionado se muestran en la cuadricula
Sistema situada debajo del cuadro Seleccionar un sistema.

4 Para cada robot que desee utilizar en el programa, active la casilla de
verificacion de la columna Activar.



5 Para cada robot que desee utilizar en el programa, especifique si el robot
sostiene la herramienta o la pieza de trabajo, con ayuda de las opciones de
la columna Tipo.

6 En el area de trabajo, haga clic en la barra Config. trayectorias para ampliar
la seccidn de configuracion de trayectorias.

7 Active la casilla de verificacion Activar del robot de la herramienta y haga
clic en el botén de ampliacion. De esta forma, vera las trayectorias del robot.

8 Seleccione el orden de las trayectorias a ejecutar, especificandolas en el
orden correcto con la columna Nombres de trayectorias.

9 Para cada trayectoria que desee incluir en el programa, active la casilla de
verificacién de la columna Activar.

10 En la seccion Posicion inicial, seleccione el robot en el cuadro Seleccione
el robot al que debe saltar el otro, haga clic en Aplicar.

11 Cuando haya configurado los robots y las trayectorias, contintde con las
pruebas de MultiMove y ajuste a continuacion las propiedades de movimiento
en caso necesario.

Ejecucion de instrucciones de movimiento a lo largo de trayectorias
Este procedimiento permite establecer la posicion inicial del robot y comprobar
los movimientos resultantes a lo largo de la secuencia de la trayectoria.

1 Mueva los robots hasta la posicion de inicio correcta.

2 Enlapestaiia Inicio, haga clic en MultiMove. Haga clic en la pestafia Probar
de la parte inferior de la pestafia MultiMove.

3 Opcionalmente, active la casilla de verificacion Detenerse al final para hacer
que la simulacién se detenga tras moverse a lo largo de las trayectorias. Si
desactiva esta casilla de verificacion, la simulaciéon contintia en un bucle
hasta que haga clic en Pausa.

4 Haga clic en Reproducir para simular los movimientos a lo largo de las
trayectorias basandose en la posicion de inicio actual.

Pause la simulacion para utilizar las siguientes opciones para realizar el
ajuste fino de las trayectorias multimove.

Accion Descripcion

Examine las posiciones de |Haga clic en Pausa y a continuacion utilice los botones
los robots para detectar |de flecha para moverse a un objetivo cada vez.
objetivos criticos.

Mueva los robots hasta las |Los cambios de posiciones requieren nuevas trayecto-
nuevas posiciones de ini- |rias y configuraciones. En la mayoria de los casos, se
cio. deben evitar las posiciones que se encuentren cerca
de los limites de los ejes de los robots.

Vaya a la pestaifia Compor- | La configuracion predeterminada para las propiedades
tamiento del movimiento |de movimientos ni incluye ninguna limitacion. Si esto
y elimine las limitaciones. |ha cambiado, es posible que existan restricciones que
limitan el movimiento mas de lo necesario.




Ajuste del comportamiento de los movimientos

Descripcion general

El ajuste del comportamiento de los movimientos implica la configuracion de reglas
para los movimientos del robot, por ejemplo limitaciones sobre la posicion o la
orientacion de la herramienta. Por lo general, el programa MultiMove conseguira
los movimientos mas suaves con los tiempos de ciclo y proceso menores si se
utiliza el menor nimero posible de limitaciones.

Pestafia Comportamiento de movimiento

Se utiliza para especificar limitaciones y reglas sobre como deben moverse los
robots uno respecto del otro. Con los parametros predeterminados, no se utiliza
ninguna limitacion en particular, lo que da como resultado el movimiento minimo
posible de los ejes. Sin embargo, un cambio en el comportamiento del movimiento
puede resultar util para:

« Bloquear la orientacion o la posicién de la herramienta.

« Optimizar el tiempo de ciclo o la alcanzabilidad mediante tolerancias
permitidas.

- Evitar colisiones o singularidades, mediante la limitacién del movimiento de
los ejes.

Tanto Influencia de ejes como Limitaciones de TCP restringen los movimientos
del robot. Los cambios hechos en estos parametros pueden dar lugar a un
rendimiento menor o a situaciones en las que resulta imposible encontrar
soluciones adecuadas. Los valores de peso de los conjuntos Pesos de ejes y
Limitaciones de TCP definen hasta qué punto afecta el valor de cada eje o cada
direccion del TCP a los movimientos del robot entre si. Lo que importa es la
diferencia entre los valores de los pesos, no los valores absolutos. Si se han
definido comportamientos contrarios, el que tenga un valor de peso menor es el
que tiene prioridad.

Con Tolerancia de herramienta, en lugar de limitarlo, se permite un mayor grado
de movimiento. Por tanto, muchas tolerancias permiten aumentar los tiempos de
ciclo y de proceso y mejoran la alcanzabilidad de los robots. También las tolerancias
tienen un valor de peso, que en este caso determina hasta qué punto utilizaran
los robots las tolerancias. Un valor bajo indica que la tolerancia se utilizara en gran
medida, mientras que un valor alto indica que los robots intentaran evitar el uso
de la tolerancia.

La influencia de los ejes controla el equilibrio del grado de utilizacion de los ejes
por parte de los robots. La reduccidn del valor de peso de un eje limita el
movimiento de ese eje, mientras que su aumento fomenta el movimiento de este
eje respecto de los ejes alternativos.

Las limitaciones del TCP controlan la posicion y la orientacion de la herramienta.
La activacion de una limitacion de TCP reduce el movimiento de la herramienta y
aumenta el movimiento de la pieza de trabajo.

Las tolerancias de la herramienta controlan la desviacién permitida entre la
herramienta y la pieza de trabajo. De forma predeterminada, las tolerancias no
estan activadas, lo que significa que no se permite ninguna desviacion. La
activacion de una tolerancia, si corresponde, puede aumentar el rendimiento de



los movimientos. Por ejemplo, si la herramienta es simétrica alrededor de su eje
Z, puede activar la tolerancia Rz sin afectar a la exactitud de las trayectorias

generadas.

El offset de la herramienta establece una distancia fija entre la herramienta y las

trayectorias.

Influencia de
ejes

Seleccionar robot

Seleccione en este cuadro qué ejes
del robot desea limitar.

Ejes del robot

Muestra los ejes del robot y los pesos
de sus limitaciones. Cada eje se
muestra en su propia fila.

Eje

Muestra a qué ejes afecta la limita-
cion.

Influencia

Especifique hasta qué punto se limita
el movimiento del eje. 0 significa un
eje bloqueado, mientras que 100 sig-
nifica que no se aplica ninguna limita-
cion respecto de los valores de limita-
cioén predeterminados.

Limitaciones
de TCP

TCP activo

En esta cuadricula se muestran las
posiciones y rotaciones del TCP, junto
con los pesos de sus limitaciones.

Activar

Active esta casilla de verificacion para
activar la limitacién para esta pose del
TCP.

Pose

Muestra la pose del TCP que esta
afectada por la limitacion.

Valor

Especifique el valor de pose a limitar.
Escriba el valor o haga clic en el botén
Elegir desde TCP para usar los valo-
res de la posicion actual del TCP.

Influencia

Especifique hasta qué punto se limita
el movimiento para el valor del TCP.

0 significa un TCP bloqueado en esta
pose, mientras que 100 significa que
no se aplica ninguna limitacién respec-
to de los valores de limitacion prede-
terminados.

Tolerancia
de herra-
mienta

Activar

Active esta casilla de verificacion para
activar la tolerancia para esta pose de
la herramienta.

Pose

Muestra la pose de la herramienta que
esta afectada por la limitacion.

Valor

Especifique el valor alrededor del cual
desea aplicar la tolerancia.

Influencia

Especifique el tamario de la tolerancia.
0 significa que no se permite ninguna
desviacién, mientras que 100 significa
que se permiten todas las desviacio-
nes.

Offset de la
herramienta

Activar

Active esta casilla de verificacién para
activar el offset para esta pose de la
herramienta.




Pose Muestra la pose de la herramienta que
esta afectada por el valor de offset.

Offset Especifique aqui el valor del offset.

Modificacion de las influencias de los ejes
La influencia de los ejes controla el equilibrio del grado de utilizacion de los ejes
por parte de los robots. La reduccion del valor de peso de un eje limita el
movimiento de ese eje, mientras que su aumento fomenta el movimiento de este
eje respecto de los ejes alternativos.

1 En la pestafa Inicio, en el grupo Programacion de trayectorias, haga clic
en MultiMove. Se abre el panel MultiMove.

2 En el panel MultiMove, haga clic en Comportamiento del movimiento.
3 Para ampliar el grupo Influencia de ejes, haga clic en su barra de titulo.

4 En el cuadro Seleccionar robot, seleccione el robot cuya influencia de eje
desee modificar.

Los valores de pesos de los ejes del robot se muestran ahora en la cuadricula.

5 Para cada eje cuyo movimiento desee restringir o fomentar, ajuste el valor
de Peso. Un valor menor supone una limitacion de los movimientos del eje
y un valor mayor fomenta su uso.

Modificacion de las restricciones del TCP
La influencia de los ejes controla el equilibrio del grado de utilizacién de los ejes
por parte de los robots. La reduccidn del valor de peso de un eje limita el
movimiento de ese eje, mientras que su aumento fomenta el movimiento de este
eje respecto de los ejes alternativos.

1 En la pestana Inicio, en el grupo Programacion de trayectorias, haga clic
en MultiMove. Se abre el panel MultiMove.

En el panel MultiMove, haga clic en Comportamiento del movimiento.
3 Para ampliar el grupo Limitaciones de TCP, haga clic en su barra de titulo.

Ahora se muestran en la cuadricula las direcciones y rotaciones en las que
puede limitar el movimiento del TCP.

4 Para cada pose que desee limitar, active la casilla de verificacion Activar y
especifique los valores de limitacion (la ubicacidn en el sistema de
coordenadas del TCP). Para usar los valores de la posicion actual del TCP,
haga clic en Elegir desde TCP.

5 Opcionalmente, ajuste el valor de Peso de la limitacién. Un valor bajo da
lugar a una limitacién mas dura, mientras que un valor alto permite una
desviacion mayor.

Modificacion de la tolerancia de la herramienta
La influencia de los ejes controla el equilibrio del grado de utilizacién de los ejes
por parte de los robots. La reduccidn del valor de peso de un eje limita el
movimiento de ese eje, mientras que su aumento fomenta el movimiento de este
eje respecto de los ejes alternativos.

1 En la pestaia Inicio, en el grupo Programacion de trayectorias, haga clic
en MultiMove. Se abre el panel MultiMove.




En el panel MultiMove, haga clic en Comportamiento del movimiento.

Para ampliar el grupo Tolerancia de herramienta, haga clic en su barra de
titulo.

Ahora se muestran en la cuadricula las direcciones y rotaciones en las que
puede activar las tolerancias.

Para cada offset que desee definir, active la casilla de verificacion Activar.
En la columna Valor, especifique la desviacion permitida.

Opcionalmente, ajuste el valor de Peso de la tolerancia. Un valor bajo
incrementa el uso de la tolerancia, mientras que un valor alto fomenta los
movimientos que no utilizan la tolerancia.

Modificacion del offset de la herramienta

El offset de la herramienta establece una distancia fija entre la herramienta y las
trayectorias.

1

4
5

En la pestana Inicio, en el grupo Programacion de trayectorias, haga clic
en MultiMove. Se abre el panel MultiMove.

En el panel MultiMove, haga clic en Comportamiento del movimiento.
Para ampliar el grupo Offset de herramienta, haga clic en su barra de titulo.

Ahora se muestran en la cuadricula las direcciones y rotaciones en las que
puede definir offsets.

Para cada offset que desee definir, active la casilla de verificacion Activar.
En la columna Offset, especifique la distancia de offset.

Creacion de trayectorias

Después de probar el programa MultiMove, convierta las instrucciones de
movimiento temporales utilizadas en la funcién MultiMove en trayectorias normales.
Utilice los pasos siguientes para crear trayectorias para el programa MultiMove.

1

En la pestaia Inicio, en el grupo Programacion de trayectorias, haga clic
en MultiMove. Se abre el panel MultiMove.

En el panel MultiMove, haga clic en la pestafia Crear trayectorias.
Haga clic en la barra de titulo para ampliar el grupo Parametros.
Opcionalmente, modifique los ajustes en los cuadros siguientes:

Cuadro Descripcion

ID de inicio Especifique el primer niumero de ID para la sincronizacion
de las instrucciones de los robots.

indice de pasos de ID  |Especifique el incremento entre numeros de ID.

Prefijo de ident. sinc. Especifique un prefijo para la variable de identidad de
sincronizacién, que interconecta las instrucciones de sin-
cronizacion de las tareas del robot de la herramienta y del
robot de la pieza de trabajo.

Prefijo de lista de tareas |Especifique un prefijo para la variable de lista de tareas,
que identifica las tareas del robot de la herramienta y del

robot de la pieza de trabajo para su sincronizacién.




5 Haga clic en la barra de titulo para ampliar el grupo Configuraciéon de robot
de piezay, a continuacion, compruebe los ajustes en los cuadros siguientes:

Cuadro

Descripcion

Objeto de trabajo de pie-
za

Especifique a qué objeto de trabajo pertenecen los obijeti-
vos generados para el robot de la pieza de trabajo.

TCP de pieza

Especifique qué datos de herramienta debe usar la pieza
de trabajo al alcanzar sus objetivos.

Prefijo de trayectoria

Especifique un prefijo para las trayectorias generadas.

Prefijo de objetivo

Especifique un prefijo para los objetivos generados.

Haga clic en la barra de titulo para ampliar el grupo Generar trayectorias y,

a continuacion. haga clic en Crear trayectorias.

Configuracion de MultiMove sin utilizar funciones Multimove
Ademas de utilizar las funciones que permiten calcular y crear trayectorias
optimizadas de MultiMove, también puede programar manualmente su MultiMove
con una combinacion de las herramientas de programacién normales de
RobotStudio y un conjunto de herramientas especificas para la programacién de

MultiMove.

Las acciones principales para la programacion manual de MultiMove se resumen
a continuacién. Es posible que no necesite todas las acciones, pero el orden en
el que se realizaran depende del contenido de la estacion y de sus objetivos.

Accion

Descripcion

Creacion de listas de tareas e
identidades de sincronizacion

Estos datos especifican las tareas y trayectorias que de-
ben sincronizarse entre si.

a sincronizar

Adicion y actualizacion de argu-
mentos de ID a las instrucciones

Para afadir IDs a las instrucciones, puede usar uno de
los métodos siguientes:

Con la herramienta Recalcular IDs para afadir y actualizar
las IDs en las instrucciones de las trayectorias ya sincro-
nizadas.

Con la herramienta Convertir trayectoria en trayectoria
de MultiMove para afadir IDs a las instrucciones de las
trayectorias aun no sincronizadas.

rias.

Adicion y ajuste de instrucciones
de sincronizacion a las trayecto-

Anada instrucciones SyncMoveon/ O f oWai t SyncTask
a las trayectorias que desee sincronizar y configure sus
parametros de lista de tareas e identidad de sincroniza-
cion.

Programacion de instrucciones
de MultiMove

También es posible mover todos los robots hasta las
posiciones deseadas y a continuacién programar instruc-
ciones en las nuevas trayectorias sincronizadas.




2.12 Sustitucion del robot en una estacion

1 En el navegador Disefio, en Mecanismos, haga clic con el botén derecho
en el robot y, a continuacion, haga clic en Sustituir robot.
Se abre la ventana Sustituir robot.

2 En lalista Nombre, seleccione un modelo de robot para sustituir al robot
actual.

3 Haga clic en OK.

H Nota

No se admiten robots con mecanismos multiples, por ejemplo, el IRB
14000.




2.13 Copia de seguridad de un sistema

Descripcion general
Al hacer una copia de seguridad de un sistema, se copian todos los datos
necesarios para restaurar el sistema a su estado actual:

- Informacion acerca del software y las opciones instalados en el sistema.
- El directorio inicial del sistema y todo su contenido.

« Todos los programas de robot y modulos del sistema.

» Todos los datos de configuracién y calibracion del sistema.

Requisitos previos
Para hacer una copia de seguridad de un sistema, debe tener:
+ Tener acceso de escritura en el controlador
- Hainiciado sesion en el controlador con los permisos adecuados.

Creacion de una copia de seguridad
Para crear una copia de seguridad, realice las operaciones siguientes:

1 En el navegador Controlador, seleccione el sistema del cual desee crear
una copia de seguridad desde el navegador.

2 Haga clic con el botén derecho y seleccione Crear copia de seguridad.
Aparece la ventana de dialogo Crear copia de seguridad.

3 Introduzca un nombre de copia de seguridad y especifique una ubicacion
para la copia de seguridad o utilice los valores predeterminados.

Puede crear una copia de seguridad en el PC o en el disco del controlador
mediante las opciones Buscar sistema de archivos o Buscar controlador.

« Paracrear una copia de seguridad en el PC, seleccione Buscar sistema
de archivos y, a continuacion, seleccione la carpeta de destino.

+ Para crear una copia de seguridad en el disco del controlador,
seleccione Buscar controlador y, a continuacion, seleccione la carpeta
de destino en el disco del controlador.

H Nota

La opcion Examinar controlador no es aplicable cuando se trabaja
con un controlador virtual.

ﬂ Nota

No seleccione la carpeta Inicio al especificar la carpeta de destino
de la copia de seguridad.

4 Seleccione la casilla Copia de seguridad para archivar, para archivar la
copia de seguridad como un archivo . t ar . La copia de seguridad se puede
archivar en el PC local y en el disco de controlador.



o

Para las versiones de RobotWare anteriores a 6.06, la copia de seguridad
se archiva como un archivo . zi p solamente en el PC local.

5 Haga clic en Aceptar.
El avance de la copia de seguridad se indica en la ventana de salida.

o

No cree copias de seguridad mientras el robot realiza movimientos criticos o
sensibles, dado que podria afectar a la exactitud y al rendimiento del movimiento.
Para asegurarse de que no se solicite ninguna copia de seguridad durante el
trabajo en areas criticas, utilice una entrada de sistema con el valor de accién
Di sabl e Backup.

La senal de entrada al sistema se puede establecer desde RAPID en las partes
de la codificacién que son criticas para las perturbaciones o de lo contrario
eliminar el ajuste. Para mas informacion consulte el Manual de referencia técnica
— Parametros del sistema.

Carpeta de copia de seguridad

Una vez completada la copia de seguridad, tendra una carpeta con el nombre de
la copia de seguridad en la ubicacion especificada. Esta carpeta contiene un
conjunto de subcarpetas que, en su conjunto, constituyen la copia de seguridad.

@ {CUIDADO!

Si modifica el contenido de la carpeta de copia de seguridad, no podra restaurar
el sistema a partir de la copia de seguridad.

Subcarpetas Descripcion

BACKINFO Contiene la informacidn necesaria para recrear el software y
las opciones del sistema a partir del grupo de medios.

HOME Contiene una copia del contenido del directorio HOME del
sistema.

RAPID Contiene una subcarpeta para cada tarea de la memoria de

programas del sistema. Cada una de estas carpetas de tarea
contiene carpetas separadas para los médulos de programa
y los mdédulos de sistema.

SYSPAR Contiene los archivos de configuracion del sistema.

H Nota

El contenido de la tarjeta PIB de un sistema IRC5P (un sistema de controlador
para pintura) no se incluira en la copia de seguridad normal de RobotStudio.
Utilice la funcidn de copia de seguridad del FlexPaintPendant para incluir el
contenido de la tarjeta PIB.







3 Programacion de robots en el entorno 3D

3.1 Descripcion de la programacion fuera de linea

Descripcion general
Esta seccion proporciona una introduccion a los sistemas de coordenadas utilizados
principalmente en la programacién fuera de linea. En RobotStudio puede utilizar
los sistemas de coordenadas o los sistemas de coordenadas definidos por el
usuario para correlacionar elementos y objetos en la estacion.

Jerarquia
Los sistemas de coordenadas estan correlacionados jerarquicamente. El origen
de cada sistema de coordenadas se define como una posicién en uno de sus
ascendientes. A continuacion se describen los sistemas de coordenadas utilizados
mas habitualmente.

Sistema de coordenadas del punto central de la herramienta
El sistema de coordenadas del punto central de la herramienta, denominado
también TCP, es el punto situado en el centro de la herramienta. Es posible definir
distintos TCP para un mismo robot. Todos los robots tienen un TCP predefinido
en el punto de montaje de la herramienta en el robot, identificado como tool0.

Al ejecutar un programa, el robot mueve el TCP hasta la posicion programada.

Sistema de coordenadas mundo de RobotStudio
El sistema de coordenadas mundo de RobotStudio representa a la totalidad de la
estacion o célula de robot. Se encuentra en la parte superior de la jerarquia de la
que dependen todos los demas sistemas de coordenadas.

Base de coordenadas de la base (BF)
El sistema de coordenadas de la base se denomina base de coordenadas de la
base (BF). Cada robot de la estacidn, tanto en RobotStudio como en el mundo
real, tiene un sistema de coordenadas de la base que siempre esta situado en la
base del robot.

Base de coordenadas de la tarea (TF)
La base de coordenadas de la tarea representa el origen del sistema de
coordenadas mundo del controlador de robot en RobotStudio.

La siguiente imagen ilustra la diferencia entre la base de coordenadas de la base
y la base de coordenadas de la tarea.

En la imagen de la izquierda, la base de coordenadas de la tarea esta situada en
la misma posicion que la base de coordenadas de la base del robot. En la imagen
de la derecha, la base de coordenadas de la tarea ha sido trasladada a otra
posicién.
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En la siguiente imagen se ilustra como una base de coordenadas de la tarea de
RobotStudio esta correlacionada con el sistema de coordenadas del controlador
de robot en el mundo real. Por ejemplo, en el taller.

xx1900001116

RS-WCS Sistema de coordenadas mundo en RobotStudio

RC-WCS El sistema de coordenadas mundo tal como estéa definido en el controlador
de robot.

Corresponde a la base de coordenadas de la tarea de RobotStudio.

BF Base de coordenadas de la base del robot
TCP Punto central de la herramienta

P Posicion de robot

TF Base de coordenadas de la tarea

Wobj Objeto de trabajo




Estaciones con multiples sistemas de robot
En el caso de un sistema de robot individual, la base de coordenadas de la tarea
de RobotStudio se corresponde con el sistema de coordenadas mundo del
controlador. Si hay varios controladores presentes en la estacion, la base de
coordenadas de la tarea permite el trabajo de los robots en sistemas de
coordenadas diferentes. Es decir, los robots pueden situarse de forma
independiente entre si mediante la definicion de bases de coordenadas de tarea
distintas para cada robot.
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RS-WCS

Sistema de coordenadas mundo en RobotStudio

TCP(R1)

Punto central de la herramienta del robot 1

TCP(R2)

Punto central de la herramienta del robot 2

BF(R1)

Base de coordenadas de la base del sistema de robot 1

BF(R2)

Base de coordenadas de la base del sistema de robot 2

P1

Posicion de robot 1

P2

Posicion de robot 2

TF1

Base de coordenadas de la tarea del sistema de robot 1

TF2

Base de coordenadas de la tarea del sistema de robot 2

Wobj

Objeto de trabajo

Sistemas MultiMove Coordinated
Las funciones de MultiMove le permiten crear y optimizar programas para sistemas
MultiMove en los que un robot o posicionador sostiene la pieza de trabajo mientras
otros robots trabajan en ella.
Cuando se utiliza un sistema de robot con la opcién de RobotWare MultiMove
Coordinated, es importante que los robots funcionen en el mismo sistema de
coordenadas. Como tal, RobotStudio no admite la separacion de las bases de
coordenadas de tarea del controlador.
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RS-WCS Sistema de coordenadas mundo en RobotStudio

TCP(R1) Punto central de la herramienta del robot 1

TCP(R2) Punto central de la herramienta del robot 2
BF(R1) Base de coordenadas de la base del robot 1
BF(R2) Base de coordenadas de la base del robot 2
BF(R3) Base de coordenadas de la base del robot 3
P1 Posicién de robot 1

TF Base de coordenadas de la tarea




Wobj Objeto de trabajo

Sistemas MultiMove Independent
En el caso de un controlador virtual con la opcion de RobotWare MultiMove
Independent, los robots funcionan de forma simultanea e independiente, mientras
son controlados por un unico controlador. Aunque sélo hay un sistema de
coordenadas mundo en el controlador de robot, frecuentemente los robots trabajan
con sistemas de coordenadas separados. Para permitir esta configuraciéon en
RobotStudio, las bases de coordenadas de tarea de los robots pueden estar
separadas y posicionarse de forma independiente entre si.

z F

: | P1& P2 &
( Torry | TeriRz)|
|

m—

en1000001308

RS-WCS Sistema de coordenadas mundo en RobotStudio

TCP(R1) Punto central de la herramienta del robot 1

TCP(R2) Punto central de la herramienta del robot 2

BF(R1) Base de coordenadas de la base del robot 1
BF(R2) Base de coordenadas de la base del robot 2
P1 Posicion de robot 1

P2 Posicion de robot 2

TF1 Base de coordenadas de tarea 1

TF2 Base de coordenadas de tarea 2

Wobj Objeto de trabajo




Sistema de coordenadas del objeto de trabajo
El objeto de trabajo representa normalmente a la pieza de trabajo fisica. Se
compone de dos sistemas de coordenadas: la base de coordenadas del usuario
y la base de coordenadas del objeto, en la que la segunda es descendiente de la
primera. Cuando se programa un robot, todos los objetivos (posiciones) dependen
de la base de coordenadas de un objeto de trabajo. Si no se especifica ningun
objeto de trabajo, los objetivos dependen del objeto predeterminado Wobj0, que
siempre coincide con la base de coordenadas de la base del robot.

El uso de objetos de trabajo proporciona la posibilidad de ajustar facilmente los
programas de robot con un offset, si cambia la ubicacién de la pieza de trabajo.
Por tanto, es posible utilizar objetos de trabajo para la calibracion de programas
fuera de linea. Si la posicion del util o la pieza de trabajo respecto del robot en la
estacion real no coincide exactamente con su posicion en la estacion fuera de
linea, basta con ajustar la posicion del objeto de trabajo.

Los objetos de trabajo también se utilizan para los movimientos coordinados. Si
un objeto de trabajo esta fijado a una unidad mecanica (y el sistema utiliza la
opcion de movimiento coordinado), el robot encontrara los objetivos en el objeto
de trabajo incluso si la unidad mecanica mueve el objeto de trabajo.

En la figura siguiente, el sistema de coordenadas mostrado en color gris es el
sistema de coordenadas mundo, mientras que los mostrados en negro son la base
de coordenadas del objeto y la base de coordenadas de usuario del objeto de
trabajo. En este caso, la base de coordenadas del usuario esta situada en el
tablero/util y la base de coordenadas del objeto esta situada en la pieza de trabajo.

xx0500001519

Sistemas de coordenadas del usuario
Los sistemas de coordenadas del usuario se utilizan para crear puntos de referencia
en la estacion. Por ejemplo, es posible crear sistemas de coordenadas del usuario
en puntos estratégicos de la estacion para simplificar la programacion.



3.2 Configuracioén de ejes del robot

Configuraciones de ejes
Los objetos se definen y almacenan como coordenadas en un sistema de
coordenadas de objeto de trabajo. Cuando el controlador calcula la posicién de
los ejes del robot para alcanzar el objetivo, con frecuencia es posible encontrar
mas de una solucidn posible sobre la configuracién de ejes.

configur

Para distinguir entre las distintas configuraciones, todos los objetivos tienen un
valor de configuracion que especifica en qué cuadrante debe situarse cada eje.

Almacenamiento de configuraciones de ejes en los objetivos
En el caso de los objetivos programados tras el movimiento del robot hasta la
posicion, la configuracion utilizada se almacena en el objetivo.

Los objetivos creados mediante la especificacion o el calculo de posiciones y
orientaciones reciben un valor de configuracion predeterminado (0,0,0,0) que
puede no ser valido para alcanzar el objetivo.

Problemas comunes relacionados con las configuraciones de ejes
Es muy probable que los objetivos creados por métodos distintos que el movimiento
del robot no puedan alcanzarse con su configuracion predeterminada.

Incluso si todos los objetivos de una trayectoria tienen configuraciones alcanzables,
es posible que surjan problemas al ejecutar la trayectoria si el robot no puede
pasar de una configuracion a la siguiente. Esto es probable que ocurra en los
casos en que un eje se desplaza mas de 90 grados durante los movimientos
lineales o circulares.

Soluciones comunes para los problemas de configuracion
Para resolver los problemas descritos anteriormente, asigne una configuracién
véalida a cada objetivo y verificar que el robot puede moverse a lo largo de cada
trayectoria. También puede desactivar el control de configuraciones, es decir,
omita las configuraciones almacenadas y se deja que el robot encuentre las
configuraciones de trabajo durante la ejecucion. Esto debe realizarse
cuidadosamente para evitar resultados inesperados.

Si no existe ninguna configuracion de trabajo, reposicione la pieza de trabajo,
reoriente objetivos (si resulta aceptable para el proceso) o incorpore un eje externo
que mueva la pieza de trabajo o el robot para una mayor alcanzabilidad.



Como se designan las configuraciones
Las configuraciones de los ejes del robot se designan con una serie de cuatro
numeros enteros que especifican en qué cuadrante de una revolucién completa
se encuentran los ejes significativos. Los cuadrantes estan numerados de cero
en adelante para una rotacidn positiva (en el sentido contrario a las agujas del
reloj) y de -1 en adelante para la rotacion negativa (en el sentido de las agujas del
reloj).
En el caso de los ejes lineales, el entero especifica el rango (en metros) en el que
se encuentra el eje desde la posicion neutral.
Una configuracidén para un robot industrial de seis ejes (como el IRB 140) puede
parecerse a la siguiente:

[0-121]

El primer entero (0) especifica la posicion del eje 1: en algun punto del primer
cuadrante positivo (en una rotacién de entre 0 y 90 grados).
El segundo entero (-1) especifica la posicion del eje 4: en algun punto del primer
cuadrante negativo (en una rotacién de entre 0 y -90 grados).
El tercer entero (2) especifica la posicion del eje 6: en algun punto del tercer
cuadrante positivo (en una rotacién de entre 180 y 270 grados).
El cuarto entero (1) especifica la posicion del eje X, un eje virtual utilizado para
especificar el centro de la mufieca respecto de los demas ejes.

Control de la configuracion
A la hora de ejecutar un programa de robot, es posible decidir si se desea controlar
los valores de las configuraciones. Si el control de configuraciones esta
desactivado, los valores de configuracion almacenados en los objetivos no se
tienen en cuenta y el robot utilizara la configuracion mas cercana a su configuracion
actual para alcanzar el objetivo. Si se activa, solo utilizara la configuracion
especificada para alcanzar los objetivos.

El control de configuraciones puede desactivarse y activarse de forma
independiente para los movimientos de ejes y los movimientos lineales, y se
controla mediante las instrucciones de accion ConfJy ConfL.

Desactivacion del control de configuraciones
La ejecucién de un programa sin el control de configuraciones puede dar lugar a
configuraciones diferentes cada vez que se ejecuta un ciclo: cuando el robot
regresa a la posicion inicial tras completar un ciclo, puede elegir una configuracion
distinta de la original.
En el caso de los programas dotados de instrucciones de movimiento lineal, esto

puede dar lugar a una situacién en la que el robot se acerca cada vez mas a sus
limites de eje y eventualmente sera incapaz de alcanzar el objetivo.

En el caso de los programas con instrucciones de movimiento de ejes, esto puede
dar lugar a movimientos de barrido impredecibles.



Activacion del control de configuraciones

La ejecucién de un programa con el control de configuraciones fuerza al robot a
utilizar las configuraciones almacenadas en los objetivos. Con ello se consiguen
ciclos y movimientos predecibles. Sin embargo, hay situaciones, como por ejemplo
cuando el robot se mueve hasta un objetivo desde una posicion desconocida, en

las que el uso del control de configuraciones puede limitar la alcanzabilidad del
robot.

Durante la programacion fuera de linea, debe asignar una configuracién a cada
objetivo si se necesita ejecutar el programa con control de configuraciones.

Visualizacion de la jerarquia espacial de un objeto

La jerarquia espacial se refiere a la jerarquia de las transformaciones en el entorno
de programacion offline. Para visualizar esto, en la pestana Inicio, en Herramientas
Graficas, haga clic en Mostrar/Ocultar y luego seleccione Base de coordenadas
principal para establecerla como Activo. Con la Base de coordenadas principal
en estado Activo, la jerarquia espacial del objeto seleccionado con su inmediato
nivel superior se mostrara con una flecha en la direccion del nivel superior espacial.
La siguiente tabla muestra la jerarquia espacial entre objetos.

Objeto Nivel superior espacial

target base de coordenadas de objeto de trabajo

base de coordenadas de objeto de tra- | base de coordenadas de usuario de objeto de tra-
bajo bajo

base de coordenadas de usuario de |base de coordenadas de tarea (si no movido por
objeto de trabajo un mecanismo)

base de coordenadas de usuario de |brida de mecanismo (si movido por un mecanismo)
objeto de trabajo

tooldata brida de robot (si sujetado por robot)

tooldata base de coordenadas de tarea (si no sujetado por
robot)

mecanismo base de coordenadas de tarea

base de coordenadas de tarea mundo




3.3 Creacion de un objeto de trabajo

1 En la pestaia Inicio, en el grupo Programacion de trayectorias, haga clic
en Otros y seleccione Crear objeto de trabajo.

Aparece la ventana de dialogo Crear objeto de trabajo.

2 En el grupo Otros datos, introduzca los valores para el nuevo objeto de
trabajo.

3 En el grupo Base de coordenadas del usuario, utilice uno de los métodos
siguientes:

- Cambie la posicién de la base de coordenadas del usuario
introduciendo valores en Posicion X, Y, Z y Rotacion rx, ry, rz para el
objeto de trabajo, haciendo clic en el cuadro Valores.

» Seleccione la base de coordenadas del usuario utilizando la ventana
de didlogo Sistema de coordenadas por puntos.

4 En el grupo Base de coordenadas del objeto, reposicione la base de
coordenadas del objeto respecto de la base de coordenadas del usuario
mediante uno de los pasos siguientes:

- Cambie la posicion de la base de coordenadas del objeto seleccionando
valores en Posicion X, Y, Z y haciendo clic en el cuadro Valores.

- En Rotacion rx, ry, rz, seleccione RPY (Euler XYZ) o Cuaternio, e
introduzca valores de rotacion en la ventana de didlogo Valores.

- Seleccione la base de coordenadas del objeto utilizando la ventana
de dialogo Sistema de coordenadas por puntos.

5 En el grupo Propiedades de sincronizacion, introduzca los valores para el
nuevo objeto de trabajo.

6 Haga clic en Crear. El objeto de trabajo se crea y aparece dentro del nodo
Objetos de trabajo y objetivos situado dentro del nodo de robot en el
navegador Trayectorias y objetivos.



3.4 Creacion de una trayectoria con objetivos e instrucciones de movimiento

Creacion de una trayectoria vacia

1

En el navegador Trayectorias y objetivos, seleccione la tarea de movimiento
en la que desee crear la trayectoria.

En la pestafa Inicio, en el grupo Programacion de trayectorias, haga clic
en Trayectoria y, a continuacion, haga clic en Trayectoria vacia.

Haga clic con el botén derecho en un objeto de trabajo y seleccione Usar
como activa.

Para definir las propiedades de movimiento correctas para los objetivos,
seleccione el proceso activo en el cuadro Cambiar proceso activo de la
barra de herramientas Elementos.

Si la plantilla activa esta definida como MoveAbsJoint:

» Los objetivos arrastrados hasta la trayectoria se convierten en objetivos
de ejes (lo que se reconoce por su icono diferente en el navegador).

« Un mismo objetivo no puede usarse con tipos diferentes, por ejemplo
MovedJoint, sino que es necesario eliminarlo y volver a crearlo.

« Cuando el objetivo se ha sincronizado con el controlador virtual, los
valores de objetivo de ejes se calculan e insertan en el programa de
RAPID.

Es posible llamar a un procedimiento desde otro procedimiento. En el
navegador Trayectorias y objetivos, haga clic en Trayectorias &
Procedimientos para ver la estructura de carpetas. Puede trasladar
procedimientos de una carpeta a otra con una operacion de arrastrar y
colocar.

Anadir a trayectoria

Creacion de una instruccion de movimiento basada en un objetivo existente

1

Seleccione el objetivo para el cual desee crear la instruccion de movimiento.

2 Haga clic en el objetivo seleccionado y haga clic en Ahadir a trayectoria.

La instruccidon de movimiento aparecera ahora dentro del nodo de la
trayectoria como una referencia al objetivo original.

Alinear TCP con UCS

Utilice el siguiente procedimiento para alinear el TCP con UCS.

1

En el navegador Diseio, haga clic con el boton derecho en un robot. Se abre
el menu contextual.

En el menu contextual, haga clic en Alinear TCP. La orientacion de la
herramienta activa se alineara con el UCS.

Aqui, el eje mas cercano al UCS se alineara y los ejes restantes se orientaran
de forma correspondiente.



3.5 Creacion de una trayectoria a partir de un borde o curva

3.5.1 AutoPath

Descripcion general
AutoPath ayuda a generar trayectorias exactas (lineales y circulares) basandose
en geometria de CAD.

Requisitos previos
Debe estar disponible un objeto geométrico con bordes, curvas o ambos.

Creacion de una trayectoria automaticamente
Utilice la funcién AutoPath para crear trayectorias a partir de curvas o a lo largo
de los bordes de una superficie. Para crear una trayectoria a lo largo de una
superficie, utilice el nivel de seleccion Superficie y para crear una trayectoria a lo
largo de una curva, utilice el nivel de seleccion Curva. Al utilizar el nivel de seleccidn
Superficie, se elegira el borde mas cercano de la seleccidn para incluirlo en la
trayectoria. Un borde sélo puede seleccionarse si esta conectado al ultimo borde
seleccionado.

Todos los bordes de una superficie o curva se pueden agregar manteniendo
presionada la tecla SHIFT mientras se selecciona un borde. Las direcciones de
Acercamiento y Desplazamiento definidas en las opciones de RobotStudio se
utilizan para definir la orientacion de los objetivos creados.

Utilice este procedimiento para generar automaticamente una trayectoria.
1 En la pestafia Inicio, haga clic en Trayectoria y seleccione AutoPath.
Aparece la herramienta AutoPath.

2 Seleccione el borde o la curva del objeto geométrico para el cual desea crear
una trayectoria.

La seleccidon se enumera como bordes en la ventana de herramientas.

3 Haga clic en Eliminar para eliminar de la ventana de graficos el borde recién
afadido.

1 o

Para cambiar el orden de los bordes seleccionados, active la casilla de
verificacién Invertir.

4 Puede definir los siguientes Parametros de aproximacion:

Seleccione o introduzca |a

valores en

DistMin Defina la distancia minima entre los puntos generados.
Es decir, los puntos que estén a una distancia inferior
a la distancia minima se filtran.

Tolerancia Defina la desviacién maxima con respecto a la descrip-
cién geométrica permitida para los puntos generados.




Seleccione o introduzca |a

valores en

RadioMax Determina qué tamafio debe tener un radio de circulo
antes de considerar que la circunferencia es una linea.
Es decir, una linea puede considerarse como un circulo
con radio infinito.

Lineal Genera una instruccion de movimiento lineal para cada
objetivo.

Circular Genera instrucciones de movimiento circulares en las
cuales los bordes seleccionados describen segmentos
circulares.

Constante Generar puntos con una distancia constante.

Offset de fin Configura la distancia de offset especificada desde el
ultimo objetivo.

Offset de inicio Configura la distancia de offset especificada desde el
primer objetivo.

El cuadro Superficie de referencia muestra el lado del objeto que se toma
como normal para la creacion de la trayectoria.

Haga clic en Mas para definir los siguientes parametros:

res en

Seleccione o introduzca valo-|a

Aproximacién

Genera un nuevo posicién a una distancia especifi-
cada del primer posicion.

Partida

Genera un nuevo posicién a una distancia especifi-
cada del ultimo posicion.

5 Haga clic en Crear para generar automaticamente una nueva trayectoria.

Se crea una nueva trayectoria y se insertan instrucciones de movimiento
para los objetivos generados, de la forma configurada en Parametros de

aproximacion.

o

Los objetivos se crean en el objeto de trabajo activo.

6 Haga clic en Cerrar.




3.6 Creacion de una trayectoria sin colisiones entre dos objetivos o instrucciones
de movimiento

Descripcion general
Utilice la funcion Trayectoria sin colisiones para crear una trayectoria entre dos o
mas objetivos, objetivos de ejes o instrucciones de movimiento que eviten
obstaculos en el entorno. La trayectoria se genera con instrucciones MoveAbsJ
y objetivos de ejes. Esta funcion sélo esta disponible con la licencia Premium de
RobotStudio.

1 o

Trayectoria libre de colisiones admite robots movidos por un mecanismo de eje
externo con un maximo de tres ejes lineales.

En la pestana Inicio, desde el grupo Programacion de trayectorias , haga clic en
Trayectoria y, a continuacidn, haga clic en Trayectoria sin colisiones, se abre la
ventana de la herramienta Trayectoria sin colisiones.

Opcion Descripcion

Trayectoria Unica Crea una Unica trayectoria libre de colisiones que enlaza todos
los objetivos.

Trayectorias multiples Crea trayectorias sin colisiones de un objetivo a varios objeti-
Vos.

Invertir Invierte el orden de los objetivos y, por tanto, invierte la direc-

cién de las trayectorias generadas. Si se selecciona el modo
Trayectorias multiples, se crean trayectorias sin colisiones
desde varios objetivos a un objetivo.

Optimizar orden Optimiza el orden de los objetivos en la trayectoria para mini-
Visible cuando se seleccio- | Mizar la longitud de la trayectoria sin colisiones.

na Trayectoria Unica.

Optimizar zonas Amplia al maximo las zonas de los objetivos en la trayectoria.
Visible cuando se seleccio- | L@S zonas siempre se optimizan para los objetivos adicionales
na Trayectoria Gnica. que se afiaden entre los objetivos de la trayectoria.

Volver al inicio Hace que las trayectorias generadas vuelvan a la posicion

Visible cuando se seleccio- | inicial.
na Trayectorias multiples.

Anadir Cuando el botén de modo Aiadir esta activado, se pueden
anadir objetivos seleccionandolos en el navegador Trayecto-
rias y objetivos o en la vista grafica 3D

Los objetivos se pueden reorganizar en la ventana de la herra-
mienta Trayectoria sin colisiones mediante una operacion de
arrastrar y soltar. Del mismo modo, los objetivos se pueden
afnadir desde el navegador Trayectorias y objetivos a la ven-
tana de la herramienta Trayectoria sin colisiones mediante
una operacion de arrastrar y soltar.

Borrar todo Borra todos los objetivos.

Distancia minima respecto | Especifica la distancia minima permitida entre robot/herramien-
a obstaculos ta/carga y los obstaculos en el entorno a lo largo de la trayec-
toria.




Opcion Descripcion

Distancia minima de autoco- | Establece la distancia minima permitida entre la herramienta,

lision del robot la carga y los eslabones del robot.
Velocidad Selecciona la velocidad del TCP en las instrucciones genera-
das.

Localizacién de la ubica- |Abre el navegador Optimizar Colocacién donde se pueden
cién 6ptima del robot configurar el Area de busqueda y la Distancia entre posicio-
nes de busqueda (mm).
- El Area de busqueda es una zona establecida en la
estacion utilizando los valores de los ejes X, Y y Z para
encontrar la colocacidn optima del robot.

- La distancia entre posiciones de busqueda (mm) de-
cide el espaciado entre los puntos de la rejilla de puntos.

Buscar Genera la rejilla de puntos basandose en los valores definidos
en el navegador Optimizar colocacion.

« Se puede abrir la ventana de herramienta seleccionando dos o mas obijetivos,
objetivos de ejes o instrucciones de movimiento y seleccionando Crear
trayectoria sin colisiones... en el menu contextual.

« Los objetos pueden excluirse de la planificacidn de trayectorias sin colisiones,
deseleccionando Incluir en Planificacion de trayectoria sin colisiones en
el menu contextual Planificacion de trayectoria. Todos los objetos excepto
los sensores estan incluidos de forma predeterminada.

+ La herramienta acoplada al robot y los objetos conectados a la herramienta
se incluyen de forma predeterminada en la planificacion de trayectorias sin
colisiones.

- Latrayectoria se genera en la tarea y con el objeto de trabajo y la herramienta,
se seleccionan en el grupo Configuracion de la pestana Inicio.

- Cuando se selecciona un objeto (componente) en el navegador Disefio, su
geometria de colision se resalta en la ventana Graficos. Cuando se
selecciona un grupo, todos los objetos de ese grupo obtienen su
correspondiente geometria de colision resaltada.

Del mismo modo, al hacer clic en la geometria de colision de un objeto en
la ventana Graficos, el objeto correspondiente se selecciona en el navegador
Disefo, lo que ayuda a identificar el objeto al que pertenece la geometria
de colision.

« Incluir en planificacion de trayectoria libre de colisiones: Proporciona una
opcidn para incluir o excluir geometrias de la planificacion de trayectorias.
Por defecto, se incluyen todas las geometrias.

» Nivel de detalle de la Geometria de colision: proporciona opciones para
seleccionar el nivel de detalle de la geometria de colision para los calculos
de planificacion de trayectorias sin colisiones, las opciones disponibles son
Bajo, Mediano, Alto y Personalizado.

- Bajo: genera una geometria de colision con una sola envolvente
convexa (rapido).

- Mediano: genera una geometria de colision que contiene multiples
envolventes convexas, pero menos que la opcién Alto. Esta opcidn



proporciona un equilibrio entre precision y rendimiento en comparacion
con las opciones Bajo y Alto.

- Alto: Genera geometria de colision con alto nivel de detalle (lento).

- Personalizado: Genera una geometria de colisidon basada en los
parametros Numero de cascos convexos y Resolucion. Un valor mas
alto de Resolucion aumenta la precision de la geometria de colision.
La generacidn de la geometria de colisién con una resolucion mas alta
es una funcion de calculo intensivo, que puede ralentizar la generacion
de la geometria de colision.

Mostrar Geometrias de colision: se generaran y mostraran todas las
geometrias de colision que se seleccionen para formar parte de la
planificacién de trayectoria.

Utilizar Geometria de colision de grupo: al seleccionar esta opcion, se
genera una unica geometria de colision para un Grupo de componentes en
lugar de una geometria de colision para cada parte contenida. Esto es util
para mejorar el rendimiento de la planificacion de trayectorias sin colisiones
cuando un Grupo de componentes contiene muchas partes cercanas entre
si.

Visualizacion de los resultados de la trayectoria libre de colisiéon: cuando
falla la creacidn de la ruta libre de colisién, los mensajes de error aparecen
en la pestana Ruta libre de colision de la ventana Salida. Al pasar el ratén
por encima de un mensaje de error relacionado con una colision, la
informacion sobre herramientas muestra una posible solucion para evitar el
error. Haga doble clic en un mensaje de error de colision o haga clic con el
botén derecho y, a continuacidn, haga clic en Visualizar; el robot se mueve
hacia el objetivo y la geometria de la colisidn se resalta. Si el objetivo esta
fuera del alcance, haga doble clic o clic con el boton derecho del ratén en
el elemento de error para visualizar los errores.



3.7 Configuracién de una herramienta estacionaria

Herramienta fija es un dispositivo que permanece en una posicion fija. El
manipulador de robot toma la pieza de trabajo y la acerca al dispositivo para hacer
tareas concretas, como por ejemplo aplicar adhesivo, rectificar o soldar. En esta
configuracidn, el robot sostiene el objeto de trabajo y por lo tanto esta sujeto al
robot, mientras que la herramienta esta establecida como fija.

1 En la pestana Inicio, en el grupo Programacion de trayectorias, haga clic
en Otros y seleccione Crear objeto de trabajo.

Aparece la ventana de didlogo Crear objeto de trabajo.

2 En el grupo Otros datos, introduzca los valores para el huevo objeto de
trabajo.

« Establezca Objeto de trabajo sostenido por el robot en True.

- En Movido por unidad mecanica, seleccione el robot, por ejemplo,
ROB_1.

« Establezca Programado en False.

Si el objeto de trabajo esta sujeto al robot mediante el uso de la opcion
Conectar a, estos ajustes se aplican automaticamente.

3 En la pestaia Inicio, en el grupo Programacion de trayectorias, haga clic
en Otros y seleccione Crear datos de herramienta.

Aparece la ventana de dialogo Crear datos de herramienta.

4 En el grupo Otros datos, introduzca los valores para los nuevos datos de
herramienta.

Establezca Herramienta sostenida por el robot en False.



3.8 Definir configuraciones de brazo para los objetivos

Configuracion automatica
La funcion de configuracidn automatica se ejecuta en la trayectoria y optimiza las
configuraciones con relacion a su objetivo precedente. Existen dos tipos de
opciones, o bien todas las configuraciones pueden optimizarse, o solo las
configuraciones para las instrucciones de movimiento lineales y circulares. Use
la herramienta Configuraciones en los objetivos de ejes individuales para cambiar
la configuracion de las instrucciones de movimiento de ejes.

En el navegador Trayectorias y objetivos, haga clic con el botén derecho en una
trayectoria y seleccione Configuracion automatica.

El robot ahora recorre los distintos objetivos de la trayectoria y define las
configuraciones.

Configuracion automatica para un robot de doble brazo
El brazo de un robot normal tiene seis ejes o grados de libertad de movimiento
mientras que un robot de doble brazo tiene siete grados de movimiento. Por lo
tanto, configurando los angulos del brazo, un robot de doble brazo puede adaptarse
para alcanzar un objetivo de varias formas. Puede establecer el angulo del brazo
mientras aplica la configuracién automatica.



3.9 Pruebas de posiciones y movimientos

Salto hasta un posicion
1 En el navegador Trayectorias y objetivos, busque el objetivo al que desea
saltar, a través de los nodos Controlador, Tareas y Objetos de trabajo.

2 Haga clic en Saltar hasta posicion.

Si el objetivo tiene almacenada una configuracion valida para los ejes del
robot, el TCP activo del robot se posicionara inmediatamente en el objetivo.
Si no hay ninguna configuracion valida almacenada, haga clic con el boton
derecho en el objetivo y seleccione configuracién en la ventana de dialogo
Configuracion que se muestra.

3 En la ventana de dialogo Configuracién, seleccione una solucion de
configuracion adecuada y haga clic en Aplicar. La configuracion seleccionada
queda almacenada junto con el objetivo.

o

Desactive la comprobacién de configuraciones al Saltar hasta objetivo. El robot
usa la solucion de configuracién mas préxima a la posicion actual para alcanzar
el objetivo.

Copia de los valores de objetivo del TCP
Es posible copiar las coordenadas actuales del TCP activo en el Portapapeles de
Windows. Estas coordenadas se copian en relacion con el objeto de trabajo activo
como declaracidén de robtarget de RAPID. Los valores del eje externo activo se
incluyen, por ejemplo, al utilizar esta funcién para copiar el TCP actual de un robot
situado en una trayectoria. En la declaracion de robtarget también se incluyen los
valores de los ejes externos.

Para utilizar esta funcion, en el navegador Disefio , haga clic con el botén derecho
en el objeto y a continuacion haga clic en Copiar TCP como robtarget.

Copia de posicion como jointtarget
Los valores de eje actuales del robot y del eje externo pueden copiarse en el
Portapapeles de Windows como declaracion de jointtarget de RAPID.

Para utilizar esta funcion, en el navegador Disefio , haga clic con el botén derecho
en el objeto y a continuacion haga clic en Copiar pose como jointtarget. Los
valores copiados pueden pegarse del Portapapeles a un médulo de RAPID como
texto jointtarget.



3.10 Generacion del programa de RAPID

Sincronizacion con la estacion
1 Enlapestana RAPID, en el grupo Acceso, haga clic en la flecha que aparece

junto al icono Sincronizar y a continuacién haga clic en Sincronizar con la
estacion.

Seleccione en la lista las trayectorias que desee sincronizar con la estacion.
Haga clic en OK.

La ventana Salida muestra el mensaje Sincronizacion con la estacion
completada.

Es posible sincronizar RAPID a partir de los archivos de la carpeta HOME como
alternativa:

Los procedimientos de RAPID sin parametros solo pueden sincronizarse con
RobotStudio.

En el navegador Controlador, en la carpeta Home, haga clic con el boton
derecho en cualquier archivo y, a continuacion, haga clic en Sincronizar con
estacion para sincronizar los datos y procedimientos del archivo seleccionado
con la estacion.

En el navegador Controlador, en la carpeta Home, haga clic con el boton
derecho en cualquier archivo y, a continuacion, haga clic en Sincronizar con
archivo para sincronizar con la estacién los datos y procedimientos del
archivo seleccionado.

Antes de seleccionar esta opcidn, es necesario sincronizar con la estacion
el archivo seleccionado. El uso de la opcidn Sincronizar con archivo puede
entrar en conflicto con la sincronizaciéon con RAPID.



3.11 Modificacion de orientaciones del objetivo

1 En el navegador Trayectorias y objetivos, haga clic con el botdén derecho
en un objetivo y seleccione Modificar posicion.

2 Seleccione Definir posicion, se abre el navegador Definir posicion.
En la lista Referencia, seleccione un sistema de coordenadas. Se utilizara
como referencia para los valores de posicion y orientacion.

4 Seleccione Angulos RPY (Euler ZYX) e introduzca los nuevos valores de
orientacion.

5 Haga clic en Aplicar.

En la pestafia RAPID, haga clic en Sincronizar y, a continuacion, seleccione
Sincronizar con RAPID para actualizar el programa RAPID.

Replicacion de la posicion y la orientacion a multiples objetos
Es posible copiar la posicién y la orientacion de cualquier objeto de una estacion
y aplicarlas a otro objeto. La posicion y la orientacién del objeto pueden copiarse
en relacidén con el sistema de coordenadas mundo o respecto a la posicion y
orientacion de su objeto superior. Se utilizara la misma referencia al aplicar la
posicion y la orientacién a otro objeto.

1 En el navegador Disefo, haga clic con el boton derecho en un objeto, en el
menu contextual haga clic en Posicidn y, a continuacion, haga clic en Copiar
posicion y orientacion.

Esta opcidn también esta disponible en el navegador Trayectorias y
objetivos, haga clic con el botén derecho en el objeto y a continuacion haga
clic en Copiar posicion y orientacion en el menu contextual.

2 Haga clic en Mundo relativo u Objeto superior segun corresponda.

Seleccione los objetos en los que debe aplicarse la posicidon u orientacion.
Haga clic en Aplicar posicion y orientacion .

4 Seleccione la Posicion y orientacion, Posicion u Orientacion segun sea
necesario para aplicar los valores copiados al objeto seleccionado.

ﬂ Nota

Esta opcidn no esta disponible para trayectoria y cara.







4 Descripcion del editor de RAPID

4.1 Cémo trabajar con el editor de RAPID

Descripcion general
La pestafia RAPID ofrece herramientas y funciones para crear, editar y administrar
los programas de RAPID. Puede administrar los programas de RAPID que estén
online en un controlador de robot, offline en un controlador virtual o programas
independientes. Utilice el editor de RAPID para ver y editar los programas que
estén cargados en un controlador, ya sea de robot o virtual. El editor de RAPID
integrado resulta util a la hora de editar todas las tareas de robot distintas de las
de movimiento del robot. Utilice el editor RAPID para editar el codigo RAPID de
los médulos RAPID.

Funciones generales del Editor de RAPID
A continuacion se enumeran las funciones generales del Editor de RAPID:

« Documentos de solo lectura: si el documento es de sélo lectura (por ejemplo,
debido a que no se dispone del acceso de escritura.), el fondo del area del
editor presentara un color gris claro en lugar del blanco normal. La escritura
en un editor que se encuentra en el estado de soélo lectura da lugar a una
ventana de dialogo que le pregunta si RobotStudio debe obtener el acceso
de escritura.

+ Ayuda contextual: al pulsar F1 mientras el cursor se encuentra en una
estructura de programacion de RAPID, por ejemplo una instruccion, abre la
seccion relacionada del Manual de referencia de RAPID, en lugar de la Ayuda
principal de RobotStudio.

- Sangria automatica del cursor al pulsar INTRO: al pulsar Intro, se aplica
automaticamente una sangria adecuada al cursor en la siguiente linea. Por
ejemplo, después de escribir un encabezado PROC, al pulsar INTRO el
cursor se desplaza hacia la derecha la distancia de un tabulador (o el nimero
correspondiente de espacios, en funcién de la configuracion).

- Lista para completar: al escribir cddigo en el editor, aparece un menu
emergente que enumera las recomendaciones de coédigo posibles en funcion
del tipo de estructura de codigo de RAPID que se esté escribiendo. Las
sugerencias enumeradas también dependen de en qué lugar del documento
se encuentre el cursor.

Al pulsar las teclas de coma (,), punto y coma (;), dos puntos (:), signo de
igual (=), barra de espacio, tabulador o Intro se inserta automaticamente el
elemento seleccionado. Pulse Esc para cancelar la lista.

- Zonas contraibles: es posible contraer todas las zonas del cédigo. En la
pestaifia RAPID, haga clic en Esquematizacion para acceder a esta
funcionalidad. Puede contraer o ampliar todas las zonas, o bien contraer o
ampliar una zona en patrticular.

« Ampliacién y reduccion: el Editor de RAPID permite ampliar y reducir la
visualizacion del codigo. Haga clic en los botones mas (+) y menos (-) de la



esquina superior derecha de la ventana del Editor de RAPID para ampliar y
reducir respectivamente.

Q Recomendacion

La caracteristica Ampliar/Reducir también esté presente en las ventanas
Tareas de RAPID, Editor de RAPID, Editor de configuracion, Visor de
eventos 'y E/S.

« Cortar, copiar, pegar y arrastrar y colocar: se admiten estos comandos
estandar para el manejo de texto en el Portapapeles.

- Comentar y Descomentar - Puede utilizar el atajo de teclado (Ctrl+Q) para
comentar y (Ctrl+Shift+Q) para descomentar el bloque de cédigo RAPID
seleccionado. Estos comandos también estan disponibles en el menu
contextual.

- Deshacer y rehacer: se admiten los comandos estandar para operaciones
Deshacer y Rehacer.

« Modos de seleccion: permite seleccionar el texto por caracteres, filas y
columnas.

« Numeros de linea: las lineas de codigo de RAPID presentan numeros de
linea en el margen izquierdo del editor.

- Métodos abreviados de teclado: para conocer los métodos abreviados de
teclado del Editor de RAPID.

Comparar

Utilice la funcién de comparacion para comparar entre carpetas, archivos, versiones
de archivos del controlador y del editor. A diferencia de los editores de texto
comunes, la funcion de comparacién en RobotStudio esta disefiada para incluir
un filtrado avanzado especifico de RAPID en el que puede elegir excluir Backinfo,
variables PERS, comentarios, etc. Los siguientes filtros estan disponibles:

« Laopcion Retroceso de la comparacion la marca de fecha y hora del archivo
Backinfo.txt.

- La opcion Variables PERS excluye cambios en variables PERS durante la
comparacion. Una variable persistente retiene el ultimo valor asignado
durante el reinicio mediante la escritura del valor en el codigo de RAPID.
Por tanto, los resultados de la comparacion ain pueden mostrar diferencias
incluso a pesar de que no existan cambios en el codigo. Seleccione esta
opcion para reducir la comparacion para ver los cambios de codigo
individualmente.

« Las opciones Comentarios, Mayusculas o minusculas y Espacio en blanco
excluyen cambios en los mismos.



4.2 Intellisense del editor de RAPID

Descripcion general

El editor de RAPID proporciona diversas funciones de edicion de codigo y
comandos para realizar acciones en el cédigo.

Resaltado de sintaxis

El texto se resalta en colores diferentes en funcion de su clasificacion de token
(por ejemplo, palabra clave, identificador, etc.). Puede configurar estos colores en
la pestafna Archivo, en Opciones:Robotics:Editor de Texto. Ademas de la
clasificacion por tokens, el editor también muestra distintos colores para los
identificadores incorporados e instalados (por ejemplo, Movel) asi como para los
identificadores declarados en el cédigo del usuario.

Cuadros de informacion rapida

Al mover el puntero del ratén sobre un simbolo (por ejemplo una declaracion de
dato o una llamada a un procedimiento), se muestra un cuadro de informacion
rapida que describe el simbolo. En el caso de muchos simbolos incorporados (por
ejemplo Moved) también se muestra una breve descripcién. En el caso de los
simbolos que corresponden a una declaracion de dato, también se muestra el
valor actual.

Autocompletar

Después de escribir o completar una llamada a un procedimiento (por ejemplo
MoveJ), al pulsar la tecla de tabulador se completan todos los parametros
obligatorios. Recuerde que esta posibilidad sélo esta disponible para determinados
procedimientos incorporados, como los enumerados en el menu Insertar
instruccion.

Informacién de argumentos

Al escribir en las llamadas a procedimientos y llamadas a funciones, se muestran
cuadros de informacidn con informacion acerca de los argumentos.

Resalte de errores

Se muestran lineas onduladas de color rojo debajo de los errores presentes en el
codigo. Este método se usa en todos los errores de sintaxis y en un subconjunto
de errores semanticos.

Busqueda rapida

Introduzca la cadena a buscar en el cuadro Busqueda rapida y presione Intro o
F3. Si se encuentra una instancia, se muestra resaltada. Presione F3 de nuevo
para buscar la siguiente aparicion.



Ir a linea

Saltar hasta

Introduzca un numero de linea en el cuadro Ir a linea y pulse Intro. El cursor se
desplaza a la linea correspondiente del Editor de RAPID. Si hay multiples tareas
abiertas en el editor y se selecciona el nombre de procedimiento en el cuadro de
lista, el cursor se desplaza a la tarea que contiene el nombre especificado.

La lista Saltar hasta contiene un elemento para cada declaracion de rutina y dato
del médulo de programa. Haga clic en un elemento para ir a su ubicacion en el
caodigo.

Buscar o Reemplazar

Haga clic en Buscar/reemplazar para abrir la ventana de dialogo
Buscar/reemplazar. Esta ventana de dialogo ofrece la funcionalidad de
buscar/reemplazar estandar y las siguientes opciones.

« Introduzca en la lista Buscar la cadena que desea buscar.

« Enla lista Buscar en, seleccione la opcién para especificar la ubicacién en
la que buscar. Las opciones son: Documento actual, Sistema actual, Tarea
actual o una carpeta de su PC (puede navegar a una carpeta para
especificarla).

La ventana Resultados de busqueda muestra los resultados de la operacion de
busqueda. Haga doble clic en un resultado de busqueda para ir a la instancia
correspondiente del Editor de RAPID. Si la instancia corresponde a un modulo
que no se encuentra en el Editor de RAPID, el médulo se abre automaticamente
en el editor.

Ir a Definicion

El comando Ir a Definicién esta activado para los identificadores en el menu
contextual del Editor de RAPID si esta disponible el cédigo fuente de la definicion
del simbolo correspondiente.

Haga clic en Ir a Definicion para trasladar el cursor a (y seleccionar) la definicion
del simbolo correspondiente. Esta accion detecta las definiciones de simbolos
tales como las declaraciones de rutinas, declaraciones de datos y definiciones de
registros.

Navegar hacia delante/hacia atras

Utilice el botdn Navegar hacia atras para ir a ubicaciones anteriores de los médulos
de RAPID que se estan editando y el botdn Navegar hacia delante para volver a
ubicaciones mas recientes.

Buscar referencias no utilizadas

Haga clic en Buscar referencias no utilizadas en Tarea para ver todas las
declaraciones de datos de la tarea del documento de médulo activo que no se
utilicen en ningun otro lugar. Los resultados se muestran en la ventana Resultados
de busqueda. Haga clic en Buscar referencias no utilizadas en Médulo para ver
las declaraciones de datos no utilizadas en el médulo actual.



Buscar todas las referencias
El comando Buscar todas las referencias esta activado para los identificadores
del codigo del editor.

Para un identificador determinado, haga clic en Buscar todas las referencias para
buscar otros usos del mismo identificador (incluida su definicion) en toda la tarea.
Recuerde que esta funcion no es una simple busqueda de cadenas. Tiene en
cuenta las reglas de ambito de RAPID. En el caso de los datos PERS y syncident,
esta funcion busca en las otras tareas un simbolo global coincidente y devuelve
SUS USOS.



4.3 Administracion de médulos y programas de RAPID

Descripcion general
RobotStudio permite editar médulos independientes, que estan en la memoria del
controlador o que estan disponibles en el disco. Cuando estan conectados a un
controlador virtual o de robot, estos archivos independientes se pueden editar en
la carpeta de Home. El cédigo RAPID del controlador esta estructurado en mddulos.
Un mddulo contiene varias rutinas de tipo procedimiento, funcién o trap. Los
modulos son de dos tipos: de sistema y de programa.

El mdédulo de sistema contiene cédigo relacionado con la instalacion del robot,
como por ejemplo equipos circundantes, equipos de calibracion, alimentadores y
rutinas de servicio. El médulo de programa contiene cédigo de RAPID relacionado
con un proceso o piezas especificos en los que los robots estan trabajando. Los
modulos de una tarea especifica constituyen un programa de RAPID que se
gestiona como una unidad. Cuando se guarda un programa en disco, se guarda
cada modulo de forma independiente al resto con un archivo de encabezado (+pgf)
que contiene referencias a estos modulos.

Creacion de un médulo de RAPID independiente
1 En la pestafia Archivo, haga clic en Archivo.

2 Haga clic en Nuevo, a continuacidon en Archivos, haga clic en Archivo de
modulo de RAPID.

Hay tres tipos de modulos de RAPID disponibles: vacio, principal y sistema.

3 En Archivo de médulo de RAPID, haga clic en la opcion requerida; se abre
un maddulo con el nombre predeterminado Nuevo mddulo en el editor de
RAPID.

Creacion de un programa de RAPID a partir de un controlador virtual
La sincronizacion de la estacion con el controlador virtual crea el programa de
RAPID en el editor de RAPID. La sincronizacion garantiza que el programa de
RAPID en el controlador virtual se corresponde con los programas en RobotStudio.
Puede sincronizar ambos desde RobotStudio con el controlador virtual y viceversa.

En una estacion de RobotStudio, los movimientos y posiciones del robot se definen
mediante objetivos e instrucciones de movimiento en las trayectorias. Estos se
corresponden con declaraciones de datos e instrucciones de RAPID en los médulos
del programa de RAPID. Al sincronizar la estacién con el controlador virtual, se
crea el codigo de RAPID a partir de los datos de la estacion. Al sincronizar el
controlador virtual con la estacion, se crean los objetivos y trayectorias a partir
del programa de RAPID en el controlador virtual.

La sincronizacion de la estacidn con el controlador virtual actualiza el programa
de RAPID del controlador virtual con los ultimos cambios realizados en la estacién.
Hacer esto resulta util para realizar una simulacion, guardar un programa en
archivos en el PC o copiar o cargar sistemas RobotWare.
1 Enlapestafia RAPID, en el grupo Acceso, haga clic en la flecha que aparece
junto al icono Sincronizar y a continuacién haga clic en Sincronizar con
RAPID.



2 Seleccione en la lista los elementos que desea sincronizar.

3 Haga clic en OK.

La ventana de salida muestra el mensaje Sincronizacion con RAPID

completada.

ﬂ Nota

Esta funcién también esta presente en el grupo Controlador de la pestaia Inicio.

Carga de un programa de RAPID
Se puede cargar un programa RAPID en un controlador de robot desde disco de
PC o desde disco de controlador. Para un controlador virtual sélo se puede cargar
un programa desde disco de PC.

1

En la pestafia RAPID, en el grupo Controlador, haga clic en el icono
Programa y, a continuacion, seleccione Cargar programa para cargar un
programa de RAPID desde el controlador virtual y seleccione Cargar
programa desde controlador para cargar un programa de RAPID desde el
controlador.

Como alternativa, en el navegador Controlador, haga clic con el boton
derecho en la tarea activa dentro de la estacion y, a continuacion, haga clic
en Cargar programa.

En la ventana de didlogo Abrir que aparece, busque la ubicacién del
programa que desee cargar en su estacion y haga clic en Abrir.

Guardado de un programa
Guarde un programa de RAPID en el controlador virtual o en el disco del
controlador. Se requiere disponer de acceso de escritura para guardar un programa.

1 En la pestafia RAPID, en el grupo Controlador, haga clic en el icono

Programa y, a continuacion, haga clic en Guardar programa como para
guardar el programa de RAPID en el sistema y haga clic en Guardar
programa en el controlador para guardar un programa en el disco del
controlador.

Como alternativa, en el navegador Controlador, haga clic con el botdn
derecho en la tarea activa dentro de la estacion y, a continuacion, seleccione
Guardar programa como.

En la ventana de dialogo Guardar como que aparece, busque la ubicacién
en la que desee guardar el programa y haga clic en Guardar.

Coémo cambiar el nombre de un programa
Se requiere acceso de escritura para cambiar el nombre de un programa.

1 Enla pestafia RAPID, en el grupo Controlador, haga clic en el icono

Programa y, a continuacion, haga clic en Cambiar nombre de programa.
Como alternativa, en el navegador Controlador, haga clic con el boton
derecho en la tarea activa dentro de la estacion y, a continuacion, seleccione
Cambiar nombre de programa.



2 Enlaventana de didlogo Cambiar nombre que aparece, introduzca un nuevo
nombre para su programa y haga clic en Aceptar.

Eliminacion de un programa
Se requiere acceso de escritura para eliminar un programa.

1 En la pestafia RAPID, en el grupo Controlador, haga clic en Programa y
seleccione Eliminar programa.

Aparece una ventana de dialogo de confirmacion.
2 Haga clic en Si.
El programa seleccionado se elimina.

Para eliminar la totalidad de un programa de una tarea perteneciente a una estacion,
en el grupo Controlador, haga clic en Programa y, a continuacion, haga clic en
Eliminar programa.

Como alternativa, en el navegador Controlador, haga clic con el botén derecho
en la tarea dentro de la estacidn y a continuacién haga clic en Eliminar programa.



4.4 Adicién de fragmentos de codigo

Adicion de fragmentos de cddigo
Los fragmentos de codigo son piezas de cédigo que usted puede insertar en el
Editor de RAPID. Para ver y seleccionar un fragmento de cédigo, en el grupo
Insertar, haga clic en Fragmento.

La lista que parece muestra dos tipos de fragmentos de cédigo:
« Fragmentos de codigo predefinidos
« Fragmentos de codigo definidos por el usuario
A continuacién se enumeran los fragmentos de cddigo predefinidos en RobotStudio:
« Matriz de num, 2x2x4
+ Matriz de num, 2x4
« Matriz de num, 2x4x2
« Matriz de num, 4x2
« Encabezado de médulo
« Procedimiento con parametros
« Procedimiento con gestor de errores
« Declaracion de posicién de robot
« Declaracién de datos de herramienta
« Declaracion de objeto de trabajo

También puede crear sus propios fragmentos de cddigo o guardar desde el Editor
de RAPID una seccidn de un cddigo existente como un fragmento de codigo. Estos
fragmentos de cédigo creados por el usuario también se enumeran junto con los
fragmentos predefinidos. Para guardar desde el editor de RAPID una seccién de
un cadigo existente como un fragmento de cédigo:

1 Seleccione el cédigo que debe guardarse como fragmento.

2 En el grupo Insertar, haga clic en la flecha que aparece junto al icono de
Fragmento y a continuacion haga clic en Guardar seleccion como
fragmento.

Aparece la ventana de didlogo Guardar como. Especifique un nombre para
el fragmento y guardelo. Los archivos *.snippet de RobotStudio se guardan
en la siguiente carpeta: C:\<Documents and Settings>\<user
name>\RobotStudio\Code Snippets

o

La carpeta <Documents and Settings> puede estar configurada con nombres
diferentes, por ejemplo Data. También puede aparecer con un nombre traducido
en el caso de las versiones localizadas de Windows.

Los fragmentos también pueden ser editados en un editor de XML, como
Microsoft Visual Studio. Para obtener mas informacion acerca de la creacion de
fragmentos de cédigo personalizados, consulte http://msdn.microsoft.com/.




Insercion de un fragmento de cédigo en un moédulo de RAPID
1 Haga clic en la pestafia Archivo.

2 Haga clic en Abrir; a continuacion, debajo de Local haga clic en Abriry
seleccione el archivo de RAPID requerido. El archivo se abre en el editor de
RAPID.

3 Coloque el cursor en la linea requerida y, a continuacion, en el grupo Insertar
haga clic en Fragmento.

4 En el menu desplegable, seleccione la opcidn requerida, por ejemplo,
Procedimiento con parametros. Se introduce en el archivo el siguiente
fragmento de cédigo.

PROC nyProcedure(\sw tch doThis | switch doThat, | NOUT num
nunRepeats, PERS num datalist{*})

ENDPROC



4.5 Insercion de instrucciones desde la lista

Insercion de instrucciones en un médulo de RAPID

Para insertar una instruccién predefinida en el codigo:
1 Situe el cursor en el punto necesario del cédigo de RAPID.
2 En el grupo Insertar, haga clic en Instruccion.
Aparece una lista con las instrucciones predefinidas.

La instruccion se inserta en el codigo en la posicion del cursor. RobotStudio
genera e inserta argumentos predeterminados en la instruccidn, utilizando
reglas similares a las del FlexPendant.

Encontrara un gran numero de instrucciones, divididas en varias categorias de
forma predeterminada. Las instrucciones mas habituales se enumeran en la
categoria predeterminada Common. Puede crear tres listas personalizadas con
ayuda de los parametros de sistema del tipo Most Common Instruction del tema
Man-machine Communication. Los parametros del sistema se describen en Manual
de referencia técnica - Parametros del sistema

Ejemplo

Haga clic en la pestana Archivo. Aparece la vista Backstage.

2 Haga clic en Abrir; a continuacidn, debajo de Local haga clic en Abriry
seleccione el archivo de RAPID requerido. El archivo se abre en el editor de
RAPID.

3 Coloque el cursor en la linea requerida y, a continuacion, en el grupo Insertar
haga clic en Instruccion.

4 En el menu desplegable, seleccione la opcidn requerida, por ejemplo,
Common > MoveAbsJ. Se introduce en el archivo la siguiente instruccion.
MoveAbsJ <ARG>\ NoEOF f s, v1000, z50, t ool O\ WDbj : =wobj O;



4.6 Edicion de archivos independientes y copias de seguridad

Inicio del Editor de RAPID
Para abrir un médulo de RAPID en el editor de RAPID, en el navegador Controlador,
haga clic con el botén derecho en un moédulo de RAPID y a continuacion, haga
clic en Editor de RAPID.

El cédigo de RAPID del médulo se abre en la ventana del editor.

Q Recomendacion

Puede ver el disefio grafico, sin cerrar el editor, haciendo clic en la pestafia de
la ventana de graficos.

Administracion de archivos de RAPID
1 Enel navegador Archivos, haga clic con el botén derecho en el nodo Archivo
y a continuacién haga clic en Abrir. Aparece la ventana de dialogo Abrir
archivo.
2 En la ventana de dialogo Abrir archivo, busque y abra médulos de sistema
(*.sys o *.sysx), modulos de RAPID (*.mod o *.modx) y archivos de
configuracion (*.cfg) en el PC o en una red.

Q Recomendacién

En RobotWare 7.0 y anteriores, los formatos eran . nod y . sys. Cuando
se cargan en un controlador RobotWare 7.1 o posterior utilizando
RobotStudio, son convertidos automaticamente al guardarlos. Cuando se
guardan, las nuevas extensiones de archivo son . sysx y . nodx. Tenga
en cuenta que los archivos se deben convertir, no sélo renombrar.

H Nota

El contenido de la carpeta HOME del controlador virtual o de robot
conectado es visible en el navegador de Controlador. Tanto los archivos
de RAPID como los de configuracion pueden editarse como archivos de
texto.

En el caso de los controladores virtuales, es posible sincronizar los médulos
de RAPID con el entorno de graficos de la estacion, ya sea mediante el
menu contextual o con el archivo de mddulo de RAPID. Para sincronizar
los cambios y que estos se reflejen con el médulo de RAPID, utilice el
comando Sincronizar con archivo.

3 Los archivos de médulo de RAPID o de sistema se abren en el Editor de
RAPID. Los archivos de parametros de sistema (*.cfg) se abren en un editor
similar al Bloc de notas.

4 Haga clic en el boton Guardar de la barra de herramientas de acceso rapido.



o

El editor de RAPID muestra errores de sintaxis en el médulo de RAPID
independiente cuando las declaraciones de datos se encuentran en otro modulo.

Administracion de copias de seguridad del sistema
Haga clic con el botdn derecho en Copia de seguridad y haga clic en Examinar
para seleccionar y abrir copias de seguridad del sistema.

La estructura de la copia de seguridad se refleja en el navegador Archivos, dentro
del nodo Copias de seguridad. Existe un nodo para cada tarea definida en el
controlador virtual. Los médulos de RAPID de cada tarea se muestran en forma
de nodos subordinados en la vista de arbol. El editor encontrara los datos
declarados en los demas mddulos y marcara el codigo como correcto sintactica
y semanticamente.

El contenido de la carpeta HOME se muestra en una carpeta separada. Los modulos
de RAPID de la carpeta HOME se editan en el modo independiente, lo que significa
que el editor no encontrara los datos declarados en los demas médulos. Esto se
debe a que el editor no puede saber en qué contexto (tarea) debe tratar el médulo.
La carpeta SYSPAR muestra los archivos de configuracion.

H Nota

Durante la edicidn de los archivos de configuracidn no se realiza ninguna
verificacion de sintaxis ni se usa IntelliSense.




4.7 Editor de datos de RAPID

Descripcion general del Editor de datos de RAPID
El Editor de datos de RAPID permite un acceso directo a los valores de datos de
RAPID para ver y editar estos valores.

Para abrir el Editor de datos de RAPID, en la pestafia RAPID vaya al navegador
Controlador, haga clic con el botén derecho en un médulo de RAPID y a
continuacion haga clic en Editor de datos de RAPID. De esta forma se abre la
ventana Datos, que muestra las declaraciones de datos de ese mddulo en particular.

Las declaraciones de datos se agrupan en funcion de sus tipos de datos. Todas
las declaraciones de datos pertenecientes a un tipo de datos se muestran en una
tabla situada en la parte inferior. Cada fila corresponde a una declaracién de datos
y muestra el contenido de la declaracion.

Utilizacion del Editor de datos de RAPID
« Al editar los valores de una fila abre el valor cambiado en la ventana del
Editor de RAPID. El nuevo valor se muestra tanto en el editor de datos como
en el Editor de RAPID. Esto significa que los cambios realizados en el Editor
de datos de RAPID se muestran en el Editor de RAPID y viceversa.

Q Recomendacion

Un asterisco (*) en la pestafia de la ventana indica que hay cambios no
guardados.

« Seleccione multiples celdas y editelas a la vez.

» Cree, edite o elimine una declaracion de datos desde el Editor de datos de
RAPID.

- Para eliminar una declaracién de dato, seleccione la fila y haga clic en
Eliminar que aparece a un lado.

- Para anadir una nueva declaracion, haga clic en Nueva declaracion junto
al tipo de dato necesario. De esta forma se afiade una nueva fila a la tabla
que aparece debajo, con determinados valores y propiedades
predeterminados y que usted puede editar. Sin embargo, no es posible afiadir
una declaracion de un tipo de dato que no esté presente aun en el mddulo.
En esos casos, debe anadir la declaracion al médulo manualmente utilizando
el Editor de RAPID.

- Para ver la orientacién de robtargets en angulos, seleccione la casilla de
verificacién Mostrar cuaternios como angulos RPY en el Editor de datos
de RAPID. Las orientaciones se pueden representar en angulos o cuaternios;
defina la representacion por defecto en las Opciones de RobotStudio.

ﬂ Nota

El Editor de datos de RAPID sélo muestra las declaraciones de datos que
contienen valores editables.




4.8 Creacion de instrucciones personalizadas mediante el uso de la plantilla de

instrucciones

Descripcion general

RobotStudio proporciona un conjunto concreto de instrucciones predeterminadas.
Puede utilizarse la funcion Plantillas de instrucciones para crear instrucciones
para aplicaciones personalizadas, como por ejemplo pintura, dispensacion, etc.
Puede definir manualmente las plantillas de instrucciones para instrucciones de
movimiento RAPID diferentes a las instrucciones predeterminadas, como por
ejemplo MovelL y MoveC. Las instrucciones personalizadas creadas con la funcién
de plantilla de instrucciones pueden guardarse como archivos de plantilla y
compartirse con otros PC.

Las plantillas de instrucciones pueden guardarse en C:\Users\<user
name>\Documents\RobotStudio\lnstruction Templates en formato XML para
reutilizarlas mas tarde. Estos archivos pueden utilizarse de la misma manera que
otros archivos XML predefinidos que se importan y utilizan para controladores de
robot con opciones RobotWare adecuadas.

Creacion de plantilla de instrucciones

1 Cree un procedimiento personalizado que acepte argumentos como, por

ejemplo, robtarget, tooldata y un wobjdata opcional como instrucciones de
movimiento.

El procedimiento puede incluir argumentos adicionales speeddata y zonedata
u otros parametros relacionados con el proceso.

Ejemplo 1
PRCC MyMoveL(robtarget ToPoint, PERS tool data Tool ,\wobj data
Wobj )
MovelL ToPoi nt, v100, fine, Tool ,\ Wbj : =wobj 0;
ENDPROC
Ejemplo 2
PROCC MyMovel(robtarget ToPoint, PERS tool data Tool,\wobj data
Wobj )
MoveJd ToPoi nt, v100, fi ne, Tool ,\ Wbj : =wobj 0;
ENDPROC

o

Resulta dtil utilizar la nomenclatura estandar para argumentos e
instrucciones. La ultima letra de la instruccion define el tipo de instruccién.
Por ejemplo, MoveL implica movimiento lineal; de forma similar, MoveC y
Moved implican movimientos circulares y de ejes, respectivamente. La
siguiente nomenclatura ayuda a que RobotStudio pueda interpretar las
instrucciones mas rapidamente, lo que reduce la interaccion del usuario
mientras se define la plantilla de instrucciones. El robtarget debe
denominarse ToPoint; en caso de instruccion circular el punto de paso
debe denominarse ViaPoint de acuerdo con la nomenclatura.




2 Abra la ventana Plantillas de instrucciones.
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Edit Instruction Templates
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3 Enlaventana Plantillas de instrucciones, seleccione la instruccidon y, a
continuacion, haga clic en el boton Aiadir.
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Repita este paso para todas las instrucciones. Las instrucciones se agrupan
de acuerdo con el nombre de proceso (por ejemplo, MyMove). Pueden
realizarse ajustes en los parametros Motion Type, Point Mapping y
parametros predeterminados en esta fase, si es necesario.

Motion type define cdbmo RobotStudio rastrea la vista previa de la trayectoria.
Point Mapping define cdmo RobotStudio interpreta robtarget.

Seleccione las nuevas plantillas de instrucciones y, a continuacion, haga

clic en el boton Exportar seleccion y, a continuacion, haga clic en el boton



Guardar para guardar el archivo como XML en la carpeta Plantillas de

instrucciones.
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Debe exportarse el archivo de la plantilla de instrucciones para compartir el
archivo con otros usuarios o para utilizarlo en el Editor de trayectoria de
RAPID. Para exportar el archivo, utilice el boton Exportar seleccion. Importe
este archivo al PC para utilizarlo en una estacion.



4.9 Editor de ruta de RAPID

Descripcion general

Utilice el Editor de trayectoria de RAPID para ver y editar graficamente los
programas cargados en un controlador. El programa RAPID se visualiza en una
estructura 3D en el Editor de trayectoria de RAPID, que permite editar multiples
robtargets. Las ediciones realizadas en el programa RAPID gréfico se actualizan
simultaneamente en el Editor de RAPID correspondiente y en el Editor de datos
de RAPID.

Uso del Editor de trayectoria de RAPID

En la ficha RAPID, haga clic con el botdn derecho en el Médulo o la Trayectoria
parainiciar el Editor de trayectoria de RAPID y la ventana de Propiedades. Puede
seleccionar cualquier objetivo en el Editor de RAPID y la visualizacién
correspondiente se muestra en el Editor de trayectoria de RAPID. Cada vez que
cambia la posicion de un objetivo con la herramienta de mano alzada en el Editor
de trayectoria de RAPID, el correspondiente programa de RAPID y sus propiedades
cambian a la nueva posicion del objetivo.

« Edicién de la definicion del objetivo: utilice la pestaina Propiedades para
editar la definicién del objetivo, por ejemplo posicién, orientacion y ejes
externos.

« Edicién de la instruccion de movimiento: edite una instruccion de movimiento
por medio de la pestaiia Propiedades que incluye los valores de argumentos.

- Edicion de un Jointtarget: edite los valores de ejes de un Jointtarget por
medio de los ejes externos de la ficha Propiedades. No obstante, un
jointtarget no tiene su correspondiente representacion grafica.

Los cambios en la representacion grafica del programa de RAPID se actualizan
simultaneamente los valores de la pestafia Propiedades y viceversa.

Uso de la ficha Editor de trayectoria

Utilice la pestana Editor de trayectoria de RAPID para importar una pieza de
trabajo o una herramienta en la representacion grafica del programa de RAPID.
- Importacion de una pieza de trabajo: para visualizar una pieza de trabajo en
el Editor de trayectoria, impodrtela desde un archivo de geometria o biblioteca.
- Para establecer la posicion de la pieza de trabajo importada, haga clic en
Definir posicion o elija un wobj en la lista de wobj definidos en el programa.
- Importacion de una herramienta: afiada una herramienta en la visualizacion
utilizando la opcidn de herramienta. Importe una herramienta desde ABB
library o la biblioteca del usuario (. r sl i b).

Creacion de instrucciones de movimiento personalizadas en el editor de trayectoria.

El Editor de trayectoria de RAPID es compatible con las siguientes instrucciones
de movimiento. Es posible ver y crear estas instrucciones de movimiento en el
entorno 3D de una estacion robdtica y en el Editor de trayectoria de RAPID. El
siguiente procedimiento describe como ver un archivo de plantillas de instrucciones
en el Editor de trayectoria de RAPID.



Debe importarse el archivo de la plantilla de instrucciones necesario en el PC
anfitrion antes de iniciar este procedimiento.

1 Copie el archivo de plantilla de instrucciones necesario en la carpeta
C:\Users\<user name>\Documents\RobotStudio\lnstruction Templates en el
ordenador.

La ruta de busqueda depende de como se configure la carpeta de
documentos de RobotStudio.

Options
Files & Folders
E
General Robot Studio documents
Appearance User documents location:
Licensing C:uUsers'rs_user\Documents' Robot Studio C]
Units Solutions location:
C:\Users'rs_user\Documents' Robot Studio® Solutions C]
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= ¥l i
Autacave E Automatically create document subfolders
Files & Folders | Document locations. ..
Screenshot [ Clear recent stations and controllers
ScreenRecorder RobotWare and Packages
Robotics 1 Additional distribution package location
Text Editor D
Download packages to this location
RAPID Profiler
Unpacked RobotWare location
Graphical i . . . . " "
raphicalprogramming L Cileersrs_user'AppData®Local ABE RobotWare D
Synchronization
) Media Pool for RobotWare 5x
Mechanism C\Program Files (<86)\ABB Industral IT\Rebotics IT\MediaPool =)
Virtual Controller

[ ok ][ cancel
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2 Abra el Editor de trayectoria de RAPID para ver y editar la instruccién de
movimiento personalizada en RobotStudio como una instruccién de
movimiento estandar.
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4.10 Aplicacion y verificacion de cambios

Aplicacion y verificacion de cambios
Para aplicar al controlador virtual los cambios realizados en el editor y comprobar
asimismo el programa, en la pestafia RAPID, vaya al grupo Controlador y haga
clic en la fecha que aparece junto al icono Aplicar. A continuacion, realice uno de
los pasos siguientes:

Para aplicar sélo los cambios realizados en el médulo mostrado actualmente
en el editor, haga clic en Aplicar cambios.

Como alternativa, haga clic en el icono Aplicar

Para aplicar los cambios realizados en todos los médulos modificados, haga
clic en Aplicar todo.

H Nota

Los comandos Aplicar solo estan activados si existen cambios sin guardar.
RobotStudio confirma los cambios sin perder el puntero de programa. Si no es
posible, se le preguntara si es aceptable perder el puntero de programa.

Para verificar la correccidn sintactica y semantica de los médulos, en el grupo
Probar y depurar, haga clic en Verificar programa.

Sincronizacion con la estacion
Sincronice el controlador virtual con la estacion para aplicar los cambios realizados
en el programa de RAPID en la estacion virtual. Esto solo es aplicable a los robots
virtuales.

ﬂ Nota

Sincronizar con estacion solo esta disponible para el controlador virtual.

1 Enlapestaia RAPID, en el grupo Acceso, haga clic en la flecha que aparece

junto al icono Sincronizar y a continuacién haga clic en Sincronizar con la
estacion.

Seleccione en la lista las trayectorias que desee sincronizar con la estacion.
Haga clic en OK.

La ventana Salida muestra el mensaje Sincronizaciéon con la estacion
completada.

Es posible sincronizar RAPID a partir de los archivos de la carpeta HOME como
alternativa:

En el navegador Controlador, en la carpeta Home, haga clic con el botén
derecho en cualquier archivo y, a continuacion, haga clic en Sincronizar con
estacion para sincronizar los datos y procedimientos del archivo seleccionado
con la estacion.

En el navegador Controlador, en la carpeta Home, haga clic con el botén
derecho en cualquier archivo y, a continuacion, haga clic en Sincronizar con



Limitaciones

archivo para sincronizar con la estacioén los datos y procedimientos del
archivo seleccionado.

Antes de seleccionar esta opcidn, es necesario sincronizar con la estacion
el archivo seleccionado. El uso de la opcién Sincronizar con archivo puede
entrar en conflicto con la sincronizaciéon con RAPID.

Los objetivos de robot (robtargets) locales de un procedimiento no se admiten
con Sincronizar con la estacion. Solo se admiten los objetivos de robot
locales de un médulo.

RobotStudio no admite plenamente las instrucciones que utilicen las
funciones Offs o RelTool. Estas estan sincronizadas y aparecen en el
navegador de elementos, pero comandos tales como Ver herramienta en
objetivo y Localizar objetivo no funcionan. Los objetivos utilizados en las
instrucciones no estaran visibles en los graficos. Sin embargo, es posible
programar y editar las instrucciones mediante el Editor de RAPID y simularlas
con el controlador virtual.

RobotStudio no admite los programas de RAPID que contengan matrices
de datos de herramienta, objetivos de robot y objetos de trabajo. Estos
programas no se sincronizaran con la estacion.

Los objetos de trabajo y datos de herramienta compartidos por varias tareas
deben especificarse en RAPID con su valor completo para cada tarea durante
la programacidn fuera de linea con RobotStudio. La consecuencia es un
aviso Initial value for PERS not updated (Valor inicial de PERS no actualizado)
en el registro de eventos del controlador. Usted puede hacer caso omiso a
este aviso. Sin embargo, asegurese de que las definiciones de las variables
de RAPID sean iguales en todas las tareas, ya que de lo contrario se
producira un comportamiento inesperado.



4.11 Visualizacion de la Zona mundial

Descripcion general

La Zona mundial es una zona programada definida dentro de una estacion. Cuando
se utilizan zonas mundiales, el robot se detiene o se establece automaticamente
una salida si el robot se encuentra dentro de la zona definida por el usuario.
Las zonas mundiales se utilizan para los siguientes fines:
« Paraindicar que el punto central de la herramienta se encuentra en una parte
concreta del area de trabajo.
- Para limitar el area de trabajo del robot para evitar colisiones con la
herramienta.
« Para crear un area de trabajo comun para dos robots, disponibles solo para
un robot cada vez.

Requisitos previos

Procedimiento

Las siguientes opciones de RobotWare deben seleccionarse al crear el controlador
virtual.

« Para RobotWare 6, seleccione 608-1 Zonas mundiales.
« Para RobotWare 7, seleccione 3106-1 Zonas mundiales.

Las instrucciones de las zonas mundiales pueden visualizarse y sincronizarse
entre la estacion y el controlador virtual. Las instrucciones para definir los
volumenes de las zonas mundiales (WZBoxDef , W.Cy| Def y WZSphDef ) se
muestran como formas semitransparentes en el entorno de la estacion. Es posible
establecer el color de las formas u ocultarlas.

Utilice la herramienta Mover y Rotar para mover los volumenes de la Zona Mundial
en la ventana Graficos. Esto solo puede visualizarse en instrucciones de Zona
Mundial que utilicen literales numéricos en la definicidn del volumen.

Siga los siguientes pasos para visualizar la zona mundial.
1 Cree un controlador virtual con la opcién correspondiente de RobotWare.

2 Abra la estacion y, a continuacion, abra el editor de RAPID. Anada las
siguientes variables shapeata para caja, cilindro y esfera en Modul el.

var shapedat a zBox;
var shapedata zSph;
var shapedata zCyl ;

Para mas informacidn, consulte Manual de referencia técnica - Instrucciones,
funciones y tipos de datos de RAPID 3HAC065040-005 .

3 Afada lo siguiente en mai n() .
WzBoxDef \I nsi de, zBox, [ 500, - 250, 0], [ 1100, 250, 1500] ;
WZCyl Def \lnside, zCyl, [ 750, - 500, 0], 250, 1500;
WzsSphDef \ I nsi de, zSph, [ 750, 500, 1350], 250;



La visualizacion requiere que las instrucciones utilicen literales numéricos
en la definicion del volumen.

4 En el grupo Controlador , haga clic en Aplicar y, a continuacion, en
Sincronizar y en Sincronizar con estacion...

5 En el cuadro de didlogo Sincronizar con estacion..., haga clic en principal
y, a continuacion, en Aceptar.

Las formas de la zona mundial Caja, Esfera y Cilindro aparecen en la vista
de graficos. Las instrucciones son visibles en la vista de arbol Rutas y
objetivos como instrucciones de accion.

6 Para editar las instrucciones de la zona mundial, en el navegador Rutas y
objetivos, haga clic con el botdn derecho en lainstruccion y, a continuacion,
en Editar instruccion...

En el navegador Editar Instruccion..., edite la variable requerida y a
continuacion haga clic en Aplicar para ver los cambios.

Si se crea un controlador virtual con la opcidon Zonas mundiales, las plantillas de
instrucciones se importan automaticamente. Si esta opcion se afiade después de
crear el controlador virtual, las plantillas de instrucciones deben importarse de
forma manual. Para afiadir plantillas de instrucciones de forma manual:

1 Abra la ventana Editar plantillas de instrucciones. Haga clic en Importar.

2 Navegue por la carpeta Plantillas de Instrucciones, seleccione el archivo
WorldZones.xml y haga clic en Abrir. Las instrucciones de las zonas
mundiales se anaden a la lista de instrucciones en la ventana Editar plantillas
de instrucciones.

Limitaciones

No es posible visualizar las zonas mundiales definidas en coordenadas de ejes
(WZLi mJoi nt Def y WZHomeJoi nt Def ).






5 Pruebas y depuracion de RAPID

5.1 Depuracion de una tarea

Descripcion general

La depuracion implica localizar y corregir errores de codigo en una tarea. La
depuracidn esta incluida en las pruebas del cédigo y forma parte integral del
desarrollo completo del software. El editor de RAPID proporciona varias opciones
de depuracion para probar y perfeccionar el codigo. Algunas de ellas consisten
en introducir puntos de interrupcion para realizar el seguimiento de una instruccién
particular, utilizar una ventana de pila de llamadas para monitorizar el puntero de
programa, etc.

Seleccion, inicio y parada de una tarea para RobotWare 6.xx
El editor de RAPID permite seleccionar, iniciar y detener una tarea:

En el grupo Controlador, haga clic en el botén Tareas seleccionadas para
ver la lista de tareas. Puede seleccionar la tarea requerida en primer plano
(Normal) o una tarea en segundo plano (Semiestatica/Estatica) de la lista.
En el grupo Controlador, haga clic en el boton Iniciar para iniciar la ejecucién
de la tarea seleccionada.

En el grupo Controlador, haga clic en el boton Detener para detener la
ejecucion de la tarea seleccionada.

Puede monitorizar el estado de ejecucion en la ventana Salida.

Estado de ejecucion de la tarea para RobotWare 5.xx y 6.xx
Las tareas pueden ser activadas, iniciadas y paradas desde el navegador del
Controlador con las siguientes limitaciones:

Los motores deben estar en estado ON para la operacién de Inicio.

Se requiere disponer de Acceso de escritura en el controlador y los derechos
Ejecutar programa o Acceso completo. Mientras realiza las operaciones
Arrancar o Parar en Auto, se requiere el derecho Arranque y parada remotos
en Auto.

Sdlo las tareas Normal pueden activarse y desactivarse. Las tareas en
segundo plano siempre se activaran automaticamente.

Sdlo las tareas en segundo plano de tipo Static (Estatica) y Semistatic
(Semiestatica) con TrustLevel establecido en NoSafety pueden ser iniciadas
y detenidas.

Para obtener informacion detallada acerca de los distintos valores de
TrustLevel, consulte el Manual de referencia técnica - Parametros del sistema.

La siguiente tabla muestra los casos en los que no es posible cambiar el estado
de ejecucion de la tarea.



Activacion, inicio y detencion de tareas en RobotWare 5.xx
Para activar una tarea, haga clic con el botén derecho en la tarea en el navegador
Controlador y a continuacion active el comando Activar. Si se cumplen los
requisitos previos, puede manejar la tarea, por ejemplo iniciarla y detenerla, mover
el puntero de programa a Main y cambiar el modo de ejecucion.
Para iniciar una tarea, haga clic con el botén derecho en la tarea en el navegador
Controlador y a continuacién haga clic en Iniciar tarea. Puede iniciar las tareas
de tipo normal, pero las estaticas o semiestaticas sélo pueden iniciarse si
TrustLevel tiene el valor NoSafety.

@ {CUIDADO!

jAliniciar una tarea, los ejes del manipulador pueden moverse muy rapidamente
y en ocasiones de una forma inesperada! jAsegurese de que no haya nadie
cerca del brazo del manipulador!

Para detener una tarea, haga clic con el botén derecho en la tarea en el navegador
Controlador y a continuacion haga clic en Parar tarea. Puede detener las tareas
de tipo normal, pero para detener una tarea estatica o semiestatica TrustLevel
debe tener el valor NoSafety. Este método de iniciar y detener tareas solo es valido
para la version de RobotWare 5.15.xx y anteriores.



5.2 Descripcion del puntero del programa

Descripcion general
Las instrucciones de RAPID se ejecutan en el controlador para realizar diversas
operaciones. Estas instrucciones se agrupan en varias tareas que a su vez se
agrupan en tareas de movimiento y sin movimiento. Una tarea sin movimiento
afecta a la parte légica del funcionamiento del controlador, como por ejemplo la
gestion de senales, mientras que una tarea de movimiento controla el movimiento
de un equipo mecanico, por ejemplo, un manipulador.

Una tarea es una coleccion de instrucciones de RAPID que se ejecutan linea a
linea. Durante la ejecucion, el puntero de programa apunta a la linea de cédigo en
una tarea. El puntero del programa indica la instruccién con la que el programa
iniciara la ejecucion o mas bien la ejecucion continta desde la instruccion en la
que se encuentra el puntero de programa.

El puntero de movimiento indica la instruccion de la tarea de movimiento que el
robot ejecuta actualmente. Una tarea de movimiento incorpora puntero de
movimiento y puntero de programa. El puntero de programa se anticipa al puntero
de movimiento para preparar el controlador para la ejecucion del movimiento.
Normalmente, un puntero de movimiento se ubica en una o mas instrucciones
después del puntero de programa. Esto permite que el sistema ejecute y calcule
la trayectoria del robot mas rapido de lo que se mueve el robot. El puntero de
movimiento se representa como el icono de un pequefio robot en el margen
izquierdo del Editor de RAPID.

Una tarea puede clasificarse como, Normal, Estdtica y Semiestatica. Una tarea de
movimiento siempre debe ser Normal, pero una tarea sin movimiento puede ser

Normal, Estatica o Semiestatica. La ejecucion de tareas Estaticas y Semiestaticas
se inicia cuando el controlador se enciende. No obstante, una tarea Normal solo

se inicia cuando se pulsa el botén Reproducir. En una tarea Semiestatica, cuando
el controlador se reinicia, la ejecucion del programa comienza desde el principio
de la tarea, pero la ejecucion del programa de una tarea Estatica comienza desde
la dltima posicion del puntero de programa antes de reiniciar.

Qué utilidad tiene el puntero de programa
Durante la ejecucidn del programa, el puntero de programa apunta a la linea de
codigo que se esta ejecutando actualmente. La funcién Follow Program Pointer
(Seguir a puntero de programa) mantiene visible el puntero de programa durante
la ejecucion del programa, desplazando automaticamente la ventana del Editor
de RAPID en funcién de los movimientos del puntero de programa. Para activar
la funcion, en el grupo Probar y depurar de la pestafia RAPID, haga clic en la
flecha que aparece junto al icono puntero de programa y a continuacion seleccione
Seguir el puntero del programa.

o

Durante la ejecucidn del programa, puede ver el movimiento del puntero de
programa por todos los moédulos abiertos. Por lo tanto, mantenga todos los
modulos requeridos abiertos.




Los otros comandos del menu Puntero de programa son:

« Go To Program Pointer (Ir a puntero de programa): para mostrar la ubicacion
actual del puntero de programa en el Editor de RAPID.

« Go To Motion Pointer (Ir a puntero de movimiento): para mostrar la ubicacién
actual del puntero de movimiento en el Editor de RAPID.

- Para situar el puntero de programa en una linea de cédigo o un segmento
de cddigo en concreto e iniciar la ejecucion del programa desde ese punto,
utilice las opciones Situar puntero de programa. Puede elegir una de las
siguientes opciones:

- Situar puntero de programa en Main en todas las tareas
- Situar puntero de programa en el cursor
- Situar puntero de programa en rutina

Mantenimiento del puntero de programa
El cédigo de RAPID solo puede editarse mientras el controlador no esté en
funcionamiento, es decir, cuando se encuentra en el estado Preparado o Detenido.
En el estado Preparado, el puntero de programa no esta definido, pero en el estado
Detenido el puntero de programa se sitiia en una ubicacion especifica del programa.
Si se realizan cambios limitados en el codigo de RAPID de un controlador en el
estado Detenido, se puede mantener la ubicacién actual del puntero de programa.
A continuacidn de este tipo de cambios, puede reanudar la ejecucion del programa
desde ese punto, sin tener que restablecer el puntero de programa.

ﬂ Nota

Si el cambio es demasiado grande para mantener el puntero de programa, se
muestra un mensaje de aviso para indicarlo.

Por ejemplo, no es posible mantener el puntero de programa si se edita la linea
de cddigo en la cual se encuentra el puntero. La edicion de esa linea de cédigo
provoca el restablecimiento del puntero de programa. A efectos practicos, el
programa se inicia desde el principio al poner en marcha el controlador tras los
cambios.

A jAVISO!

Después de restablecer el punto de programa, cuando la ejecucién del programa
se inicia, el robot puede moverse a lo largo de la trayectoria mas corta desde
su ubicacion actual hasta el primer punto del programa.




5.3 Como trabajar con puntos de interrupcién de RAPID

Uso de puntos de interrupcion
Los puntos de interrupcion se utilizan para detener la ejecucion del programa en
un punto o linea de codigo concreto. Establezca puntos de interrupcion para
detener la ejecucion del programa para monitorizar el estado de variables de codigo
o ver la pila de llamadas. Puede establecer un punto de interrupcion en el cédigo
fuente haciendo clic en el margen izquierdo de un archivo. Cuando se ejecuta este
codigo, la ejecucion se detiene siempre que se alcanza el punto de interrupcion,
es decir, antes de que se ejecute esa linea. Pulse el botdn Iniciar para reanudar
la ejecucion.

Cuando se ejecuta un programa de RAPID desde RobotStudio mediante el uso
del botén Reproducir, la ejecucion del programa incluye puntos de interrupcion
y detiene la ejecucién en puntos de interrupcién. La funcionalidad de puntos de
interrupcidn sdlo esta disponible en RobotStudio. Los puntos de interrupcion se
ignoran cuando el programa se ejecuta desde FlexPendant. Los puntos de
interrupcién pueden visualizarse en la ventana Puntos de interrupcion de RAPID
. Haga doble clic en un punto de interrupcién concreto para ver la linea de cédigo
especifica.



5.4 Desplazarse por el programa mediante el uso de la ventana de pila de llamadas
de RAPID

Uso de la ventana de pila de llamadas
Una pila de llamadas almacena informacion sobre las subrutinas activas de un
programa de RAPID. Utilice la ventana Pila de llamadas para ver la llamada a la
rutina actualmente en la pila. Esta funcion es especialmente util para realizar el
seguimiento del puntero de programa durante la ejecucién de rutinas anidadas.

El siguiente ejemplo muestra una rutina anidada donde Pr ocedure 1 llamaa
Procedure 2 queasuvezllamaaProcedure 3y asisucesivamente. La ventana
Pila de llamadas realiza el seguimiento del puntero de programa y muestra el
recorrido de la ejecucién.

_| T_ROB1/Modulel x| -4+~
MODULE Modulel

[

PROC main()
Procedurel;
ENDPROC

[0 I =EY)
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- PROC Procedurel()
Procedure?;
ENDPROC

[ RN o R

11 PROC Procedure2()
Procedure3;
ENDPROC

[y
[N

=
S i)

= PROC Procedure3()
I Execute some RAPID code
WaitTime 16;
ENDPROC

=1

4

[ R I i

ENDMODULE -

[

xx1800000961

La ventana Pila de llamadas muestra el nombre de la tarea, el médulo, la rutina y
el nombre de la tarea que muestra el recorrido del puntero de programa durante
la ejecucion del programa. La Pila de llamadas no se actualizara automaticamente
durante la ejecucion del programa, y se actualiza automaticamente al finalizar la
ejecucion. Para actualizar la pila de llamadas durante la ejecucién del programa,
haga clic en el botén Actualizar.

Controller Status | Output | RAFID Watch [ Search Results [ Simulation Watch| RAPID Call Stack | RAPID Breakpoints = X
& Task Module Routine Line Execution Level

T_ROB1 Modulel Procedurs3 17 Mommal

T_ROB1 Module1 Procedure? 12 MNormal

T_ROB1 Module1 Procedurel 3 MNormal

T_ROB1 Module1 main 4 MNormal

xx1800000878



5.5 Uso de la ventana Observacion de RAPID para depurar el cédigo de RAPID

Visualizacion de variables y senales de E/S
La ventana Observacion de RAPID muestra los siguientes detalles de las variables
y senales de E/S seleccionadas durante la ejecucion del programa. Es posible ver
y editar los datos de RAPID de las variables en la ventana Observacion de RAPID,
tanto durante la ejecucion del programa como con el controlador parado. Sin
embargo, sélo es posible ver, pero no editar, las sefiales de E/S de la ventana
Observacion de RAPID. Para ver una variable o seial de E/S en la ventana
Observacion de RAPID, debe anadirse previamente la variable a la ventana. En
el Editor de RAPID, haga clic con el boton derecho en la variable o la sefal de E/S
necesaria y, a continuacion, haga clic en Agregar observacion..

De forma predeterminada, durante la ejecucién del programa los valores de las
variables se actualizan automaticamente en la ventana Observacion de RAPID
cada 2 segundos. También puede actualizar manualmente los valores. Para activar
o desactivar la actualizacion automatica, en el menu contextual, active o desactive
el comando Actualizar automaticamente. Para realizar una actualizacién manual,
en el menu contextual, haga clic en Actualizar (método abreviado de teclado F5).

ﬂ Nota

Las variables CONST no pueden editarse. Las variables y sefales afiadidas a la
ventana Observacion de RAPID se eliminan cuando RobotStudio se cierra.







6 Simulacion de programas

6.1 Reproduccion de simulacion

6.1.1 Configuracién de simulacion

Descripcion general
La ventana de didlogo Configuracidn de simulacion se utiliza para realizar las dos
tareas principales.
- Configuracion de la secuencia y el punto de entrada del programa de robot.
« Creacion de escenarios de simulacion para distintos objetos simulados.
Puede crear escenarios de simulacién que contengan objetos simulados diferentes
y conectar cada escenario con un estado predefinido para garantizar que se aplique
el estado correcto a todos los objetos de proyecto antes de ejecutar el escenario.
Si desea simular una parte o un segmento de la célula en particular en el que no
estan incluidos todos los objetos simulados de la célula, puede configurar un
nuevo escenario y afadir Unicamente los objetos necesarios para la simulacion.

Requisitos previos
Para configurar una simulacién, deben cumplirse las condiciones siguientes:
« Se debe haber creado al menos una trayectoria en la estacion.

+ Las trayectorias a simular deben estar sincronizadas con el controlador
virtual.

Panel Configuracion de simulacion

Desde este panel puede realizar la tarea combinada de configurar la secuencia
de programa y la ejecucion del programa como punto de entrada y ejecutar el
modo de ejecucion.

El panel Configuracidon de simulacidn consta de lo siguiente:

Opcion Descripcion

Escenario de simula- |Enumera todos los escenarios activos de la estacion.
cién activo » Anadir: Haga clic para afiadir un nuevo escenario.

« Eliminar: Haga clic para eliminar el escenario seleccionado.

« Cambiar nombre: Haga clic para cambiar el nombre del
escenario seleccionado.

Estado inicial Estado inicial de la simulacion.

Administrar estados | Abre el panel Légica de estacion.

Objetos simulados Muestra todos los objetos que pueden formar parte de una simu-
lacion. Pueden formar parte de una simulacion los objetos que
utilicen un tiempo de simulacion. Por ejemplo, pueden usarse
controladores virtuales y componentes inteligentes. Al crear un
nuevo escenario, todos los objetos estan seleccionados de forma
predeterminada.

Modo de tiempo virtual| * Divisién de tiempo: esta opcion hace que RobotStudio utilice
siempre el modo de division de tiempo.

« Ejecucion libre: esta opcion hace que RobotStudio utilice
siempre el modo de ejecucion libre.




Configuracion de una simulacion

1

o O~ W

Haga clic en Configuracién de simulacion para abrir el panel Configuracion
de simulacion.

Seleccione las tareas que deben estar activas durante la simulacién en el
cuadro Seleccionar tareas activas.

Seleccione el modo de ejecucidn, que puede ser Continuo o Un solo ciclo.
Seleccione la tarea de la lista Objetos simulados.
Seleccione el punto de entrada de la lista Punto de entrada.

Haga clic en Editar para abrir el programa de RAPID en el que el usuario
puede editar el procedimiento.

Creacion de escenarios de simulacion
Verificar la productividad de soluciones determinadas, comprobar colision en la
célula de robot, asegurar que el programa del robot no presenta ningun error de
movimiento.

1

2

3

Haga clic en Configuracion de simulacion para el panel Configuracion de
simulacioén.

Dentro de Escenario de simulacion activo,

« Haga clic en Ahadir para crear un nuevo escenario en el cuadro
Objetos simulados.

+ Haga clic en Eliminar para eliminar del cuadro Objetos simulados el
escenario seleccionado.

Seleccione un estado guardado para el escenario en la lista Estado inicial.



6.1.2 Control de simulacion

Ejecucion de una simulacion
1 En el grupo Control de simulacion:

Haga clic en... para...

Reproducir/Reanudar |Iniciar y reanudar la simulacion.
« El botén Pausa se activa al iniciar la simulacién.

« El botén Reproducir cambia a Reanudar al poner
la simulacion en pausa.

« Hagaclic en Reanudar para reanudar la simulacién.

Reproducir y Grabar en |Inicie la simulacién y grabela en un Export Viewer.

visor Aparece la ventana de dialogo Guardar como, que permite
guardar la simulacion.

Pausa/Paso Poner en pausa la simulacion y ejecutarla paso a paso.
« El botén Pausa cambia a Paso al iniciar la simula-
cion.
- Haga clic en Paso para ejecutar la simulacién paso
a paso.

Puede configurar el tiempo de paso de la simulacién.

Restablecer Restablecer la simulacién a su estado inicial.

ﬂ Nota

Cuando se ejecuta una simulacién en el modo de divisién de tiempo, todos
los puntos de interrupcion establecidos en las ventanas del Editor de
RAPID se desactivaran temporalmente.

ﬂ Nota

Durante la reproduccidén de la simulacion, si un usuario desea que no se
afadan mas objetos al transportador, en el navegador Diseio, amplie el
nodo del transportador, haga clic con el boton derecho en el origen de los
objetos y desactive la opcion Activado.

Restablecimiento de la simulacién

1 Enel grupo Control de simulacion, haga clic en Restablecer para restablecer
la simulacion.

2 Hagaclic en Restablecer y seleccione Guardar estado actual para almacenar
estados de objetos y controladores virtuales para su uso en un escenario
de simulacion.

3 Haga clic en Restablecer y seleccione Administrar estados para iniciar
Ldégica de estacion.



6.2 Deteccion de colision

Descripcion general
Con RobotStudio es posible detectar y registrar las colisiones que se producen
entre los objetos de la estacion. A continuacidn se explican los conceptos basicos
de la deteccion de colisiones.

Conjuntos de colision
Un conjunto de colision contiene dos grupos de objetos, Objetos A y Objetos B,
en los que puede situar objetos para detectar las colisiones existentes entre ellos.
Cuando cualquier objeto de Objetos A colisiona con cualquier objeto de Objetos
B, la colisidn se representa en la vista grafica y se registra en la ventana Salida.
Puede tener varios conjuntos de colision en la estacién, pero cada conjunto de
colisién soélo puede contener dos grupos.

Un uso habitual de los conjuntos de colision es crear un conjunto de colisiéon para
cada robot de la estacion. A continuacion, para cada conjunto de colision coloca
el robot y su herramienta en un grupo y en el otro grupo todos los objetos con los
que no debe colisionar. Si un mismo robot tiene varias herramientas o sostiene
otros objetos, puede afadirlos también al grupo del robot o crear conjuntos de
colision especificos para estas configuraciones.

Cada conjunto de colisidn puede activarse y desactivarse separadamente.

Colisiones y casi colisiones
Ademas de las colisiones, la deteccidn de colisiones también puede controlar las
situaciones en las que casi se produce una colision, lo que se produce cuando un
objeto de Objetos A esta a una distancia menor de una distancia especificada
respecto de un objeto de Objetos B.

Recomendaciones para la deteccion de colisiones
En general, se recomienda seguir los principios siguientes para facilitar la deteccion
de colisiones:

 Utilice conjuntos de colision lo mas pequenos posible, divida las piezas de
gran tamafo y recopile solo las piezas relevantes en los conjuntos de colisidn.

« Active el nivel de detalle aproximado al importar la geometria.
» Limite el uso de casi colisiones.
« Active la ultima deteccion de colision si los resultados son aceptables.

Para personalizar los ajustes de colision, en la pestafia Archivo, haga clic en
Opciones y seleccione Opciones:Simulacion:Colision.

Opciones:Simulacién:Colision

Realizar deteccion de coli- | Indique si desea que la deteccidn de colisiones se realice du-
siones rante la simulacion o siempre. Valor predeterminado: siempre.

Pausar/detener simulacion | Active esta casilla de verificacion si desea que la simulacién
en colision se detenga en el lugar de una colisién o una casi colision. Valor
predeterminado: desactivada.




Registrar colisiones en
ventana de salida

Active esta casilla de verificacién si desea que las colisiones
queden registradas en la ventana de salida. Valor predetermi-
nado: activada.

Registrar colisiones en
archivo:

Active esta casilla de verificacidn si desea que las colisiones
queden registradas en un archivo. Para buscar el archivo en

el que desea realizar el registro, haga clic en el boton Examinar.
Valor predeterminado: desactivada.

Permitir deteccion rapida
de colisiones

Active esta casilla de verificaciéon para aumentar el rendimiento
mediante la deteccidn de colisiones entre rectangulos geomé-
tricos delimitadores en lugar de triangulos geométricos. Esto
puede dar lugar a la deteccion de falsas colisiones, dado que
los triangulos son la geometria real y los rectangulos delimita-
dores son siempre mayores. Sin embargo, las colisiones au-
ténticas si se detectaran. Cuanto mayor es el objeto, mayor
es el numero de colisiones falsas que pueden detectarse.

Ver Haga clic en este botdn para abrir con el Bloc de notas el ar-
chivo de registro especificado en el cuadro Archivo.
Borrar Haga clic en este boton para borrar el archivo de registro es-

pecificado en el cuadro Archivo.

Haga clic en este botdn para buscar el archivo en el que desee
registrar las colisiones.

Creacion de un conjunto de colisiéon

1 Haga clic en Crear conjunto de colision para crear un conjunto de colision
en el navegador Disefo.

2 Expanda el conjunto de colisién y a continuacién arrastre uno de los objetos
al nodo ObjetosA para comprobar si existen colisiones.

Si tiene varios objetos cuyas colisiones desea comprobar con los objetos
del nodo ObjetosB, por ejemplo la herramienta y el robot, arrastrelos todos
hasta el nodo ObjetosA.

3 Arrastre los objetos hasta el nodo ObjectosB para buscar posibles colisiones.

Si tiene varios objetos cuyas colisiones desea comprobar con los objetos
del nodo ObjetosA, por ejemplo la pieza de trabajo y el util, arrastrelos todos
hasta el nodo ObjetosB.

Q Recomendacion

La seleccién de un conjunto de colisién o uno de sus grupos (Objetos A o Objetos
B) resalta los objetos correspondientes en la ventana de graficos y en el
navegador. Utilice esta funcidn para comprobar rapidamente qué objetos se han
anadido a un conjunto de colisién o uno de sus grupos.

Resultado de la creacion de un conjunto de colision
Una vez creado un conjunto de colision, RobotStudio comprueba las posiciones
de todos los objetos y detecta si cualquiera de los objetos de ObjetosA colisiona
con cualquier objeto de ObjetosB. La activacion de la deteccién y la visualizacion
de las colisiones dependen de como se haya configurado la deteccién de colisiones.



Si el conjunto de colisidn esta activado, RobotStudio comprueba las posiciones
de los objetos de los grupos e indicara cualquier colisidn existente entre ellos, de
acuerdo con las opciones de color vigentes.

Deteccion de colisiones
La deteccion de colisiones comprueba si los robots u otras piezas moéviles
colisionan con los equipos de la estacion. En el caso de las estaciones complejas,
puede utilizar varios conjuntos de colisiones para detectar las colisiones entre
varios grupos de objetos.

Una vez configurada la deteccion de colisiones, no es necesario iniciarla, sino que
ésta detecta automaticamente las colisiones de acuerdo con la configuracion.

Configuracion de objetos para la deteccion de colisiones
Para configurar los objetos para la deteccion de colisiones, realice las operaciones
siguientes:
1 Asegurese de que los objetos a utilizar en la deteccion de colisiones estén
situados correctamente en sus conjuntos de colision.

2 Asegurese de que esté activado el conjunto de colision para los objetos, lo

cual se indica mediante & contra la colisién establecida en el navegador
Disefio.

3 Para activar o desactivar un conjunto de colision, haga clic con el botén
derecho en el conjunto de colision en el nhavegador de disefio y, a
continuacion, haga clic en Activo en el menu contextual. Se detectaran las
colisiones entre los objetos de un conjunto Activo.

Alternativamente, la activacion o desactivacion de los conjuntos de colision
también puede realizarse siguiendo los siguientes pasos:
a Haga clic con el botdn derecho en el conjunto de colision que desee
modificar y haga clic en Modificar conjunto de colision para abrir una
ventana de dialogo.

b Active o desactive la casilla de verificacion Activo y haga clic en
Aplicar.

Definicién de la deteccidn de casi colisiones
Las casi colisiones se producen cuando los objetos de los conjuntos de colisién
se encuentran cerca de una colision. Cada conjunto de colision tiene su propia
configuracidén de casi colision. Para configurar la deteccidn de casi colisiones,
realice las operaciones siguientes:

1 En el navegador Disefio, haga clic con el boton derecho en el conjunto de
colision que desee modificar y haga clic en Modificar conjunto de colision
para abrir una ventana de dialogo.

2 En el cuadro Casi colision, especifique la distancia maxima entre objetos
que se considerara como casi colisién y haga clic en Aplicar.



Definicion de opciones de registro

Ademas de la visualizacion grafica de las colisiones, también puede registrar las
colisiones en la ventana Salida o en un archivo de registro separado:

1 En el menu Archivo, haga clic en Opciones, en Simulacién, haga clic en

Colision.

2 Enel panel Navegacion del lado izquierdo, seleccione Simulacién: Colision.

En la pagina Colision de la derecha, active la casilla de verificacion Registrar
colisiones en ventana de salida.

El registro de colisiones se muestra en la ventana Salida.

4 Enlapagina Colision de la derecha, active la casilla de verificacién Registrar
colisiones en archivo e introduzca el nombre y la ruta del archivo de registro

en el cuadro.

Debajo de la casilla de verificacién se crea un archivo separado para el
registro de las colisiones.

Modificacion de un conjunto de colision

Para modificar un conjunto de colision, realice las siguientes operaciones:

1 Haga clic con el botén derecho en el conjunto de colision y, a continuacion,
seleccione Modificar conjunto de colisién en el menu contextual. La ventana
de didlogo Modificar conjunto de colision se abre.

2 Seleccione o introduzca los valores requeridos en los diversos campos de

la ventana de dialogo.
3 Haga clic en Aplicar.

La ventana de didlogo Modificar conjunto de colision ofrece las siguientes

opciones:
Opciones Descripcion
Activo Se detectaran las colisiones entre los objetos de este

conjunto.

Casi colisién (mm)

Especifica la distancia maxima entre objetos que se con-
siderara como casi colision.

Resaltar objeto en colision

Permite al usuario seleccionar el objeto en colision (pieza,
cuerpo o superficie) que debe resaltarse al colisionar dos
objetos. También crea una marca temporal en el punto de
colisién o casi colision.

Color de colision

Muestra la colisién en el color seleccionado.

Color de casi colision

Muestra la casi colisidn en el color seleccionado.

Mostrar marca en colision

Muestra una marca en la colisidon o casi colision.

Detectar colisiones entre obje-
tos invisibles

Detectar colisiones incluso si los objetos son invisibles.




6.3 Evitacion de colisiones

Descripcion general

La funcion Collision Avoidance monitoriza las geometrias del robot y su envolvente
de trabajo y evita que el robot sufra una posible colisién. La geometria estatica
que rodea al robot también se puede incluir en la configuracién. Esto es util cuando
las posiciones de los objetos se crean de forma dinamica durante el tiempo de
ejecucidn por camaras o sensores. La colision prevista se puede visualizar en el
monitor en linea de RobotStudio. La evitacion de colisiones esta activa durante el
avance lento y la ejecucién del programa.

La prediccidn de colisiones admite geometrias convexas como puntos, segmentos
de linea y poligonos convexos. Los objetos no convexos deben dividirse en partes
mas pequefias que puedan aproximarse. La envolvente convexa tiene dos
parametros para controlar la complejidad del modelo de colisién, Tolerancia max.
exterior y Tolerancia max. interior. La tolerancia maxima exterior permite la
inclusién de un objeto aproximado mayor que la geometria original. La tolerancia
maxima interior permite que el objeto aproximado sea menor que la geometria
original.

ﬂ Nota

Se necesita una licencia Premium de RobotStudio para cargar un objeto
geométrico de tipo *.SAT. Para otros formatos se requiere la opcion
correspondiente del convertidor CAD. En la version basica solo se pueden cargar
modelos de poligonos.

@ iCUIDADO!

Collision Avoidance no debe utilizarse para la seguridad del personal.

Activacion de la evitacion de colisiones
Esta funcion se puede activar desde la pestaiia Controlador.
- Enlapestafa Controlador, en el grupo Configuracion, haga clic en Evitacion
de colisiones y seleccione Activar la evitacion de colision.
« Como alternativa, en el explorador Controlador, haga clic con el boton
derecho del ratén en cualquier controlador y, en el menu contextual, haga
clic en Evitacion de colisiones y seleccione Activar la evitacion de colision.

Configuracion de la funcién para evitar colisiones
1 En el grupo Configuracion, seleccione Evitacion de colisidon > Configurar.

Aparece la ventana Evitacion de colision.

2 En el grupo Objetos, haga clic en Ahadir y seleccione Objeto de estacion,
Primitivo o Cargar geometria... en la lista desplegable.

Esta opcidn permite crear modelos de colision para predecir colisiones.



333 View Collision Avoidance: Systemd =
Objects
Ident'rfigr Type  Station object Attached to
RCOB_1_Base Builtin ROB_1frame 0
ROB_1_Link1 Buitin ROB_1frame 1
ROB_1_LinkZ Buitin ROB_1frame 2
ROB_1_Link3 Buitin ROB_1frame 3
ROB_1_Link4 Buitin ROB_1 frame 4
ROB_1_Link6 Buitin ROB_1frame 6
Add > Remove Properties ..
| Station object v JMID_500__01
Cbject -
Primitive * | JIRC5_Control-Module
First Smart Gripper fingers /MID_500_01/Base
Load geometry... /MID_500_01/Link1
Add... Remove Properties...
Upload to Controller
xx1800002593
Seleccione la opcion Para
Objeto de estacion Anadir un objeto existente o modificar sus propiedades
Primitivo Anadir un objeto y modificar sus propiedades
Dedos de pinza inteligentes | Aadir dedos de pinza inteligentes (solo se aplica a
YuMi)
Cargar geometria Anadir una geometria CAD y modificar sus propiedades

3 Se abre el cuadro de dialogo Propiedades del objeto de colision; establezca
y modifique Propiedades, Envolvente convexa y Posicion del objeto.

4 En Propiedades, se pueden seleccionar y configurar caracteristicas
adicionales de E/S.

Sefal de acti-
vacion

Se puede configurar cualquier objeto de colisidon con una sefal de
activacién que controla si el objeto esta Activo o no. Esta sefal es
util al modelar varias herramientas en las que sélo una esta Activa a
la vez. También puede ser util para modelar objetos que pueden estar
presentes en la célula del robot, como un palé.

La senal debe corresponder a una entrada digital.

Senal de acti-
vo-parada

Se puede configurar cualquier objeto de colision no mévil con una
sefal de activo-parada. Esta sefal determina si la funcionalidad de
parada de la zona esta Activa o no. Si la sefial es baja, el robot no se
detendra cuando entre en contacto con esta zona/objeto de colision.

La sefial debe corresponder a una entrada digital.




Senal de dis-
paro

Cualquier objeto de colision no mévil puede configurarse con una
sefal de activacion. El valor de la sefal de activacion indica los robots
que estan en contacto con el objeto de colisiéon en un momento dado.

El valor de una sefal de disparo debe interpretarse como un patrén
de bits, donde el bit k es alto si el robot k esta en contacto con el ob-
jeto de colision.

Las senales de activacién pueden utilizarse para implementar la
comparticion segura del espacio de trabajo entre varios robots. El
usuario puede especificar el comportamiento temporal de la sefial de
varias maneras.

La sefial debe correlacionarse a una sefal de grupo en un sistema
MultiMove, de lo contrario puede ser una salida digital.

5 Haga clic en Aceptar para afadir el objeto a la lista Objetos.

H Nota

Se pueden anadir 10 objetos como maximo.

RAPID name

Collision Object Properties 7 X

Properties  Convex Hull  Postion

IRC5_ControlModule

Object type
Fart

1.00

Activation signal
DI_ActivateSignal

Stop-active signal
DI_StopActiveSignal

Trigger signal
DO_TriggerSignal

Timing on contact
atPosition

[[] Ovenide safety distance J

Thulls, 24 vertices, 44 facets

Cacel

LR

xx1800002592

Para configurar facilmente varios objetos, se pueden emparejar.

6 En el grupo Pares de objetos, haga clic en Ahadir; se abre el cuadro de
dialogo Propiedades del par de colision.




10

11

Collision Pair properties ? X

First object Part_1 e

Second object Part_2 e

[ ] Exclude from collision check
[ ] Override safety distance

Ll

Cancel

xx1800002594

Seleccione los objetos que emparejar para evitar colisiones de sus
respectivas listas desplegables.

Seleccione la casilla Excluir de la comprobacion de colisiones para excluir
el objeto emparejado de la comprobacion de colision.

Seleccione la casilla Redefinicion de distancia de seguridad para reemplazar
la distancia de seguridad preestablecida

Haga clic en Aceptar para emparejar los objetos y afiadirlos a la lista Pares
de objetos.

Haga clic en Cargar en controlador para cargar la configuracién en el
controlador de robot.

Mediante la funcion Transferencia de archivos, se puede transferir un archivo de
evitacion de colisiones desde la carpeta HOME del controlador virtual al controlador
de robot.

Limitaciones

Para RobotWare 6, Collision Avoidance es una funcion incluida en la opcién
Collision Detection.

No se admiten robots de pintura, IRB 6620LX ni robots delta.

Collision Avoidance no puede utilizarse en modo manual junto con el
movimiento sensible. El parametro de sistema Jog Mode debe cambiarse a
Standard.

Pueden configurarse con una sefal de activacion sélo los objetos fijos/no
moviles. Una senal de activacion debe corresponder a una seial de grupo.
Ademas, cada objeto de colisidon debe tener su propia seial de activacion.



No hay compatibilidad con las aplicaciones que realizan correcciones de la
trayectoria, tales como el seguimiento del transportador, WeldGuide, Force
Control, SoftMove, SoftAct, etc.

La funcionalidad Collision Avoidance entre 2 robots (0 mas) solo se puede
conseguir cuando se utiliza un sistema MultiMove.

La dimensién mas pequefia para un casco convexo es 10 mm . Aparecera

un registro de eventos al intentar usar geometrias demasiado pequenas.

La dimensién mas grande de un casco convexo es 100 m.



6.4 Simulacion de E/S

Establecimiento de sefiales de E/S con el Simulador de E/S
El simulador de E/S se utiliza para ver y editar sefiales de E/S involucradas en la
simulacion. Mediante el uso de la ventana del simulador de E/S, puede ver y
establecer manualmente las sefiales existentes, crear listas durante la ejecucion
del programa y simular o manipular sefales.

1

En el grupo Monitor, haga clic en Simulador de E/S. De esta forma se abre
el simulador de E/S.

Si la estacion contiene varios controladores virtuales, seleccione el adecuado
en la lista Seleccionar controlador.

En la lista Filtrar y la lista Rango de E/S, seleccione las opciones que
permitan ver las senales a establecer. En funcion del filtro utilizado, también
puede definir una especificacién de filtro.

Para cambiar el valor de una sefial de E/S digital, haga clic en ella.

Para cambiar el valor de una sefial analdgica, escriba el nuevo valor en el
cuadro Valor.



Ventana Simulador de E/S
La ventana del simulador de E/S muestra las senales de un controlador virtual
cada vez, en grupos de 16 sefales. Para el manejo de grandes conjuntos de
sefnales, puede filtrar qué sefales desea mostrar, ademas de crear listas
personalizadas con sus sefales preferidas para un acceso mas rapido.

Controllers signals > X

Select Controller:

Contrallers R
Filter
Device e Edit Lists...
Device I/O Range
PAMEL ~ | 015 v
Inputs
AST 0| AS2 (]
AUTO1 ©® stz @

EN1 @ | EN2 @)
EST 0 ES2 0

MAN1 @ | MAN2 ©|
MANFST @[] wmanFs2 (@)
MONPE  (@|| soFTasi @

SOFTESI  (@|| USERDOOVLD (@)

Outputs

| moTiMe @|| soFTaso @)
| sofFteso  @|| soFtgso @)
|  soFtsso  (@|| sTLEDGR (@)
|
|

STLEDGRBNK (@|| STLEDRED (@)
STLEDREDBNK (@|| TESTEN1 (@)

xx2000000008



Componen- |Descripcion

te

1 Seleccionar un sistema. Seleccione el controlador virtual requerido para ver
las senales.

2 Tipo de filtro. Seleccione el tipo de filtro que desee utilizar.

3 Especificacion de filtro. Seleccione el filtro para limitar la visualizacion de
sefnales. Por ejemplo, si se elige Tarjeta como tipo de filtro, seleccione la
tarjeta para ver sus senales.

4 Entradas. Muestra todas las sefiales de entrada que cumplan el filtro aplicado.
Si existen mas de 16 seiales, solo se muestran 16 sefales cada vez. A
continuacion, utilice la lista Rango de E/S para seleccionar las senales que
desee mostrar.

5 Salidas Muestra todas las sefales de salida que cumplan el filtro aplicado.
Si existen mas de 16 sefales, sélo se muestran 16 sefiales cada vez. A
continuacion, utilice la lista Rango de E/S para seleccionar las sefales que
desee mostrar.

6 Editar listas. Haga clic en este boton para crear o editar listas de senales
favoritas.

7 Rango de E/S. Si hay mas de 16 sefiales que cumplen el filtro, utilice esta
lista para seleccionar qué rango de sefales desea mostrar.

Tipos de filtros de senales

Filtro Descripcion

Tarjeta Muestra todas las sefales de una tarjeta determinada. Para
seleccionar la tarjeta, utilice la lista Especificacion de filtro.

Grupo Muestra una sefal de entrada de grupo o de salida de grupo.

Para seleccionar un grupo, utilice la lista Especificacion de
filtro.

Lista de usuarios

Muestra todas las sefales de una lista de senales favoritas.
Para seleccionar la lista, utilice la lista Especificacion de filtro.

Entradas digitales

Muestra todas las sefiales digitales de entrada.

Salidas digitales

Muestra todas las sefiales digitales de salida.

Entradas analdgic.

Muestra todas las sefiales analdgicas de entrada.

Salidas analdgicas

Muestra todas las sefales analdgicas de salida.

Iconos de seifales

value 1

Senal digital con valor 1.

value zero

Senal digital con valor 0.

cross connec

El aspa de la esquina superior derecha indica que la sefal es
una conexién cruzada.




0]

inverted

El nimero -1 de la esquina superior derecha indica que la sefial
esta invertida.

[oo0 =

value box

Cuadro de valor para grupos de seinales analdgicas.




6.5 Medicion del tiempo de simulacién

Cronémetro para medir el tiempo de procesamiento
La funcion Crondmetro de la pestana Simulacion se utiliza para medir el tiempo
transcurrido entre dos puntos de disparo de una simulacion, ademas de la
simulacion en su conjunto. Los dos puntos de disparo se denominan disparador
de inicio y disparador de fin. Al configurar un cronémetro, éste se pone en marcha
con el disparador de inicio y se detiene con el disparador de fin.

La barra de estado muestra el tiempo de simulacién durante la simulacion.

Configuracion de un cronémetro
1 En la pestafia Simulacidn, en el grupo Monitor, haga clic en Cronémetro.

Aparece la ventana de dialogo de parametros del cronémetro.
2 Haga clic en el boton Ahnadir y especifique un Nombre para el cronémetro.

Seleccione un Disparador de inicio y un Disparador de fin para el
cronémetro.

Aparecen enumerados los siguientes parametros para su seleccién como
disparadores:

+ Inicio de simulacion
« Paro de simulacion
» Posicion cambiado
Ademas, especifique la unidad mecanica y el objetivo.
+ Valor de E/S

Ademas, especifique la unidad mecanica de origen de la que proviene
la senal, el tipo de sefial de E/S y el valor de la senal.



6.6 Descripcion de rastreo de TCP

Descripcion general

El rastreo de TCP muestra el movimiento del robot en una simulacion; rastrea el
movimiento del TCP. Estos datos proporcionan una descripcion general de
determinados parametros. Un ejemplo tipico consiste en utilizar el rastreo de TCP
para monitorizar la velocidad del TCP. El rastreo de TCP puede colorearse por la
velocidad del robot para obtener la descripcion general cualitativa de la variacién
en velocidad durante el movimiento del robot. Estos datos pueden utilizarse para
encontrar problemas en calculos de velocidad y para optimizar el programa.

Rastreo de sefnales continuas

1

En la pestafia Simulacion, en el grupo Monitor, haga clic en Rastreo de
TCP. Aparece el navegador Rastreo de TCP.

Seleccione el robot en la opcidon desplegable Robot.

Seleccione la casilla de verificacion Activar rastreo de TCP para activar
rastreo.

Seleccione la casilla de verificacion Control por sefial y haga clic en el botén
... Se abre la ventana de diadlogo Seleccionar sefal.

Abra el nodo Unidades mecanicas y seleccione Velocidad en el objeto de
trabajo actual en el nodo TCP y haga clic en Aceptar.

Seleccione el cuadro Usar escala de color e introduzca los valores en los
cuadros Desde y Hasta.

o

Usar escala de color define de qué forma se debe colorear el rastreo. A
medida que la sefal cambia entre los valores definidos en las casillas
Desde y Hasta, el color del rastreo también varia en funcion de la escala
de color.

7 En el grupo Control de simulacidn, haga clic en Reproducir para ver el color

del rastreo cuando la se utiliza la sefal de velocidad en la simulacion.

Rastreo de sefiales discretas
1 En el navegador Rastreo de TCP, seleccione la casilla de verificacion Activar

rastreo de TCP para activar rastreo.

Seleccione la casilla de verificacion Control por sefal y haga clic en el botén
... Se abre la ventana de didlogo Seleccionar seial.

Abra el nodo Sistema de E/S y seleccione DRV1K1 en el nodo DRV_1y haga
clic en Aceptar.

Seleccione el cuadro Usar color secundario: y seleccione alto/bajo en el
menu desplegable cuando la sefial es.



o

El color asignado al rastreo que se muestra cuando el valor de sefial cumple
las condiciones especificadas.

5 En el grupo Control de simulacion, haga clic en Reproducir para ver el
rastreo con el cambio en la intensidad de senal.

Visualizacion de eventos a lo largo del rastreo

1 Enelnavegador Rastreo de TCP, seleccione la casilla de verificacion Mostrar
eventos y haga clic en Seleccionar eventos para abrir la lista de eventos.

2 Enlaventana de dialogo Seleccionar eventos, seleccione los eventos a
monitorizar. Haga clic en Aceptar.

3 En el grupo Control de simulacién, haga clic en Reproducir. Los eventos
seleccionados se muestran a lo largo del rastreo como marcados durante
la simulacion.

Visualizacion de las posiciones de paro de TCP a lo largo de la trayectoria
La posicidn de paro del TCP indica la posicion de paro final del TCP cuando ocurre
un paro de categoria 0 o un paro de categoria 1.

1 En el navegador de Rastreo de TCP seleccione las casillas de verificacion
Activar rastreo de TCP y Mostrar posicion de paro y, a continuacion,
seleccione el paro de categoria 0 o el paro de categoria 1y el color.

2 Enel grupo Control de simulacioén, haga clic en Reproducir, las posiciones
de paro de categoria 0 o de categoria 1 se muestran a lo largo de la
trayectoria.

Aqui se marca el rastreo de TCP en el color primario y las posiciones de
paro de TCP en el color seleccionado. A intervalos regulares a lo largo de
la trayectoria, las posiciones de TCP programadas estan vinculadas con las
posiciones de paro de TCP correspondientes con lineas rectas.

A JAVISO!

La medicidn y el calculo del rendimiento global de parada de un robot debe
probarse con su carga, velocidad y herramientas correctas, en su entorno
real, antes de que el robot entre en produccién, consulte ISO 13855:2010.







7 Simulaciones avanzadas de RobotStudio

7.1 Descripcion de SmartComponents

7.1.1 Componente inteligente

Descripcion general

Los componentes inteligentes son objetos de RobotStudio con propiedades y
I6gica integradas para simular componentes que no forman parte del controlador
virtual. RobotStudio, de forma predeterminada, ofrece un conjunto de componentes
inteligentes basicos para movimiento basico, I6gica de sefiales, aritmética,
modelado paramétrico, sensores, etc.

Los componentes inteligentes basicos pueden emplearse para crear componentes
inteligentes definidos por el usuario con propiedades mas complejas. Algunos
ejemplos son: movimiento de la pinza, objetos en movimiento sobre cintas
transportadoras, légica, etc. Los componentes inteligentes pueden guardarse
como archivos de biblioteca para reutilizarlos.

Propésito de componentes

Los componentes inteligentes proporcionan una interfaz grafica de programacion
para la creacion de componentes inteligentes que pueden formar parte de
estaciones y simulaciones. RobotStudio proporciona componentes inteligentes
basicos que son requeridos para todos los escenarios de simulacidn posibles. Si
la propiedad de un componente concreto es compleja y no puede simularse
mediante el uso de los componentes inteligentes basicos, puede utilizarse el
code-behind. Con code-behind, un desarrollador puede programar un conjunto
.NET dentro del componente para personalizar el componente inteligente.

H Nota

Consulte http://developercenter.robotstudio.com/robotstudio para obtener mas
detalles.

Acceso a componentes inteligentes basicos

El Editor de componentes inteligentes permite crear, editar y agregar componentes
inteligentes mediante el uso de una interfaz de usuario grafica. En la pestafa
Modelado, en el grupo Crear, haga clic en Componente inteligente o haga clic
con el boton derecho en el componente inteligente presente en el menu contextual
y seleccione Editar componente. Se abre la ventana Editor de componentes
inteligentes.

Es posible proteger un componente inteligente contra la edicion. Para crear un
componente inteligente protegido, haga clic con el boton derecho en el componente
inteligente y a continuacion haga clic en Protegido. También puede especificar
opcionalmente una contrasena que se solicitara para desbloquear el componente
para su edicién.



o

La informacion sobre componentes inteligentes basicos se enumera con respecto
a la seleccidn en el editor de componentes inteligentes.

Creacion de bloques de un componente inteligente
Propiedades y enlazamientos: propiedades representan la coleccion de diversos
parametros que definen un componente inteligente. La propiedad de un componente
inteligente es importante mientras se disefian componentes inteligentes complejos
a partir de componentes inteligentes basicos. Considere el ejemplo del componente
inteligente Sensor de linea, que detecta si algun objeto corta una linea que une
dos puntos.

Propiedades de Sensor de linea que se tienen en cuenta en el siguiente ejemplo
son Punto de inicio, Punto final y Pieza detectada. Aqui, los punto de inicio y final
establecen la distancia donde el Sensor de linea esta en estado Activo. La Pieza
detectada decide qué objeto detecta el Sensor de linea, por ejemplo, una caja que
se mueve sobre una cinta transportadora.

Cuando el Sensor de linea detecta la caja, la propiedad Pieza detectada detecta
la caja. Si desea que otro componente inteligente recoja la caja, por ejemplo un
Pinza, la propiedad del Sensor de linea debe estar conectada a la Pinza para que
esté preparada para agarrar la caja. Esto se consigue mediante el uso de
enlazamientos de propiedad. Los enlazamientos de propiedad conectan el valor
de una propiedad con el valor de otra propiedad.

Senales: las senales son la propiedad del componente inteligente que tiene un
valor, tipo y direccidn (entrada/salida). Estas sefales son similares a las sefales
de E/S de un controlador de robot. Durante la simulacion, los valores de las sefales
controlan las respuestas del componente inteligente. Las conexiones crean un
tanel para trasladar la informacion dese la sefial de un componente hasta la sefal
de otro componente.

Es posible cambiar el nombre de las sefales y propiedades de los componentes
inteligentes en la pestana Diseno logico de la estacion. Para cambiar el nombre
de una sefal, haga clic con el boton derecho en la sefal y, a continuacion, en
Propiedades; se abrira el cuadro de dialogo Editar, introduzca los cambios y haga
clic en Aceptar.

Activo: estos son otros archivos integrados en un componente inteligente para
perfeccionar su ejecucion, como por ejemplo archivos de datos externos o modelos
en 3D.

Estado: estado hace referencia a los valores de parametro de diversos
componentes en el componente inteligente en un momento concreto. Estos valores
son: valor de senal de E/S, valor de propiedad, etc.



Agrupamiento de senales y propiedades de componentes inteligentes
Las propiedades y sefiales de los componentes inteligentes pueden organizarse
y combinarse en grupos para una vista filtrada. Esta funcién es util cuando se
trabaja con componentes inteligentes complejos que constan de numerosas
propiedades y sefales en las que propiedades o sefiales similares pueden
clasificarse en grupos.
Utilice el siguiente procedimiento para crear un grupo y afadir propiedades al
grupo.

1 En el Editor de componentes inteligentes, haga clic en la pestana
Propiedades y enlazamientos y haga clic en Ahadir propiedad dinamica.

2 Enlaventana Anadir propiedad dinamica, introduzca un nombre valido en
el cuadro Grupo y, a continuacidn, haga clic en Aceptar. Se crea un nuevo
grupo en el navegador Propiedades de componente inteligente.

3 Para afadir una propiedad existente a un grupo, con la propiedad
seleccionada, haga clic en Editar y en la ventana de dialogo de edicion,
seleccione el grupo y haga clic en Aceptar.

En el Editor de componentes inteligentes, haga clic en la pestafa Sefnales y
conectores y siga el mismo procedimiento para crear un grupo de sefnales y anadir
sefales a los grupos.

Para reordenar las sefiales y propiedades de los componentes inteligentes, utilice
los botones Mover arriba o Mover abajo de las pestafias Sefales y conexiones
y Propiedades y enlaces.

Importacion y Exportacion de Conexiones I/0 y Vinculos de Propiedades
Las Conexiones I/0 y los Vinculos de Propiedades de Station Logic de un
Componente Inteligente se pueden importar o exportar desde un documento de
Excel.

Para exportar Conexiones I/O o Vinculos de Propiedades:
1 En Station Logic, haga clic en la pestafia Disefio, luego haga clic con el
botén derecho y acceda al menu contextual.
2 En el menu contextual, haga clic en Exportar y luego haga clic en Exportar
Conexiones 1/O... o Exportar Vinculos de Propiedades....
De manera similar, para importar Conexiones I/O o Vinculos de Propiedades, en
el menu contextual, haga clic en Importar y luego haga clic en Importar Conexiones
1/0... o Importar Vinculos de Propiedades...

Alternativamente, los botones Exportar e Importar estan disponibles tanto en las
pestanas Propiedades y Vinculos como en Senales y Conexiones.



7.1.2 Componentes inteligentes basicos

Descripcion general

Los componentes basicos constituyen un conjunto completo de componentes
modulares basicos. Pueden usarse para construir componentes inteligentes
definidos por el usuario y con un comportamiento mas complejo.

Senales y propiedades

LogicGate

LogicExpression

LogicMux

La senal Output es activada por la operacion légica especificada Operator en las
dos senales InputA y InputB, con el retardo especificado en Delay.

Propiedades Descripcion
Operator El operador légico a utilizar.
A continuacion se enumeran los distintos operadores:
« AND
- OR
+ XOR
« NOT
« NOP
Delay Tiempo de retardo de la senal de salida.
Senales Descripcion
InputA La primera entrada.
InputB La segunda entrada.
Output El resultado de la operacion logica.

Evalta una expresion ldgica.

Propiedades Descripcion

Expression Expresion a evaluar. Admite los operadores
Iégicos "AND" (y), "OR" (0), "NOT" (no),
"XOR" (o exclusivo). Las sefales de entrada
se ahaden automaticamente a otros identifi-
cadores.

Senales Descripcion

Resultado Contiene el resultado de la evaluacion.

La salida se activa de acuerdo con: Output = (Input A * NOT Selector) + (Input B

* Selector)

Senales Descripcion

Selector Ajuste 0 para seleccionar la primera entrada, 1 para seleccionar
la segunda entrada

InputA Especifica la primera entrada.

InputB Especifica la segunda entrada.




LogicSplit

LogicSRLatch

Converter

Senales Descripcion

Output Especifica el resultado de la operacion.

LogicSplit toma Input y cambia OutputHigh al mismo valor que Input y OutputLow
como el valor inverso de Input.

PulseHigh envia un impulso si Input tiene el nivel alto y PulseLow envia un impulso
cuando Input tiene el nivel bajo.

Senales Descripcion

Input Especifica la sefial de entrada.

OutputHigh Cambia a alto (1) si la entrada es 1.

OutputLow Cambia a alto (1) si la entrada es 0.

PulseHigh Envia un impulso cuando la entrada cambia al nivel alto.
PulseLow Envia un impulso cuando la entrada cambia al nivel bajo.

LogicSRLatch tiene un estado estable.
« Si Set=1, Output=1 y InvOutput=0
+ Si Reset=1, Output=0 y InvOutput=1

Senales Descripcion

Set Activa la sefal de salida.

Reset Desactiva la sefial de salida.

Output Especifica la sefial de salida.
InvOutput Especifica la sefial de salida inversa.

Convierte entre valores de propiedad y valores de senal.

Propiedades Descripcion

AnalogProperty Convierte a AnalogOutput.
DigitalProperty Convierte a DigitalOutput.
GroupProperty Convierte a GroupOutput.
BooleanProperty Convierte de Digitallnput y a DigitalOutput.
Senales Descripcion

Digitallnput Convierte a DigitalProperty.
DigitalOutput Convertido desde DigitalProperty.
Analoginput Convierte a AnalogProperty.
AnalogOutput Convertido desde AnalogProperty.
Grouplnput Convierte a GroupProperty.
GroupOutput Convertido desde GroupProperty.




VectorConverter

Expression

Comparer

Counter

Convierte entre Vector3 y valores X, Yy Z.

Propiedades Descripcion

X Especifica el valor X de Vector.
Y Especifica el valor Y de Vector.
4 Especifica el valor Z de Vector
Vector Especifica el valor de vector.

La expresion se compone de literales numéricos (incluido PI), paréntesis,
operadores numéricos +,-,*,/,* (potencia) y las funciones matematicas sin, cos,
sqrt, atan, abs. Todas las demas cadenas se interpretan como variables que se

anaden como propiedades adicionales. El resultado se muestra en Resultado.

Senales Descripcion
Expression Especifica la expresion a evaluar.
Result Especifica el resultado de la evaluacion.

Comparer compara el primer valor con el segundo valor utilizando Operator. Output
cambia al valor 1 si la condicién se cumple.

Propiedades Descripcion

ValueA Especifica el primer valor.

ValueB Especifica el segundo valor.

Operator Especifica el operador de comparacion.

A continuacion se enumeran los distintos operadores:

¢ >
.« >=
* <
.« <=
Senales Descripcion
Output Cambia a alto (1) si el resultado de la comparacion es verdade-

ro.

Countse incrementa cuando se activa la sefial de entrada Increase y se reduce
cuando se activa la senal de entrada Decrease. Count se pone a cero cuando se
activa la sefal de entrada Reset.

Propiedades Descripcion

Count Especifica el conteo actual.

Senales Descripcion

Increase Ajuste a alto (1) para incrementar el recuento.
Decrease Ajuste a alto (1) para reducir el recuento.




Repeater

Timer

StopWatch

Senales

Descripcion

Reset

Ajuste a alto (1) para poner a cero el recuento.

Pulsa la sefial OutputCount veces.

Propiedades Descripcion

Count Numero de veces de pulsacion de la salida.

Senales Descripcion

Execute Cambielo a alto (1) para pulsar la salida el numero de veces
del conteo.

Output Impulso de salida.

Timer pulsa la sefial Output basandose en el intervalo indicado.

Si Repeat esta desactivado, se dispara un pulso tras el tiempo especificado en
Interval. De lo contrario, el pulso se repetira con el intervalo indicado en Interval.

Propiedades

Descripcion

StartTime Especifica el tiempo que debe transcurrir antes del primer
pulso.

Interval Especifica el tiempo de simulacion entre los pulsos.

Repeat Especifica si la sefial debe pulsarse repetidamente o sélo una

vez.

Current time

Especifica el tiempo de simulacién actual.

Senales Descripcion
Active Ajuste a alto (1) para activar el temporizador.
Output Cambia a alto (1) y luego a bajo (0) con el intervalo especifica-

do.

Restablecer

Ajuste a alto (1) para poner a cero la hora actual.

StopWatch mide el tiempo durante la simulacion (TotalTime). Es posible iniciar un
nuevo tiempo parcial disparando la sefial de entrada Lap. LapTime muestra el
tiempo parcial actual. El tiempo sélo se mide si Active tiene el valor 1. Los tiempos
se restablecen si la sefal de entrada Reset esta activada.

Propiedades

Descripcion

TotalTime Especifica el tiempo acumulado.
LapTime Especifica el tiempo parcial actual.
AutoReset Si tiene el valor verdadero, TotalTime y LapTime cambian a 0

al iniciarse la simulacion.

Propiedades

Descripcion

TotalTime

Proporciona el tiempo acumulado.

LapTime

Proporciona el tiempo por vuelta.




MultiTimer

StringFormatter

Propiedades

Descripcion

AutoReset Pone a cero el cronémetro al iniciar la simulacion.
Senales Descripcion

Active Ajuste a alto (1) para activar el cronémetro.

Reset Ajuste a alto (1) para poner a cero el cronémetro.
Lap Cambielo a alto (1) para iniciar una nueva vuelta

El Timer emite pulsos de sefiales digitales en los momentos especificados durante

la simulacion

Propiedades

Descripcion

Count

Especifica el numero de sefales.

CurrentTime

Genera la hora actual.

Time1 Tiempo cuando la salida correspondiente es pulsada.
Senales Descripcion

Active Ajuste a alto (1) para activar el temporizador.

Reset Ajuste a alto (1) para poner a cero la hora actual.

Outputi Cambia a alto (1) y luego a bajo (0) en el tiempo especificado.

Aplica formato a una cadena a partir de propiedades de entrada.

Propiedades

Descripcion

Format Cadena de formato. Admite variables como {id:tipo}, donde tipo
puede ser d (doble), i (entero), s (cadena), o (objeto).
Result Cadena con formato.

Primitivos paramétricos

ParametricBox

ParametricBox genera un paralelepipedo con las dimensiones especificadas por
longitud, anchura y altura.

Propiedades Descripcion

SizeX Especifica el tamafio del paralelepipedo en la direccidn del eje
X.

SizeY Especifica el tamafio del paralelepipedo en la direccion del eje
Y.

SizeZ Especifica el tamafio del paralelepipedo en la direccion del eje
Z

GeneratedPart Especifica la pieza generada.

KeepGeometry False para eliminar los datos de geometria de la pieza genera-

da. Con ello puede hacerse que otros componentes, por
ejemplo Source, se ejecuten mas rapidamente.




ParametricCylinder

ParametricLine

ParametricCircle

Senales

Descripcion

Update

Cambielo a alto (1) para actualizar la pieza generada.

ParametricCylinder genera un cilindro con las dimensiones indicadas en Radius

y Height.

Propiedades

Descripcion

Radius Especifica el radio del cilindro.

Height Especifica la altura del cilindro.

GeneratedPart Especifica la pieza generada.

KeepGeometry False para eliminar los datos de geometria de la pieza genera-
da. Con ello puede hacerse que otros componentes, por
ejemplo Source, se ejecuten mas rapidamente.

Senales Descripcion

Update Cambielo a alto (1) para actualizar la pieza generada.

ParametricLine genera una linea con un punto final determinado o una longitud
determinada. Si se cambia cualquiera de estos valores, el otro se actualiza de la

forma correspondiente.

Propiedades

Descripcion

EndPoint Especifica el punto final de la linea.
Length Especifica la longitud de la linea.
GeneratedPart Especifica la pieza generada.

GeneratedWire

Especifica el objeto de hilo generado.

KeepGeometry False para eliminar los datos de geometria de la pieza genera-
da. Con ello puede hacerse que otros componentes, por
ejemplo Source, se ejecuten mas rapidamente.

Senales Descripcion

Update Cambielo a alto (1) para actualizar la pieza generada.

ParametricCircle genera un circulo con un radio determinado.

Propiedades

Descripcion

Radius

Especifica el radio del circulo.

GeneratedPart

Especifica la pieza generada.

GeneratedWire

Especifica el objeto de hilo generado.

KeepGeometry False para eliminar los datos de geometria de la pieza genera-
da. Con ello puede hacerse que otros componentes, por
ejemplo Source, se ejecuten mas rapidamente.

Senales Descripcion

Update

Cambielo a alto (1) para actualizar la pieza generada.




LinearExtrusion

LinearRepeater

MatrixRepeater

CircularRepeater

LinearExtrusion extrude SourceFace o SourceWire a lo largo del vector indicado

por Projection.

Propiedades Descripcion

SourceFace Especifica la cara a extrudir.

SourceWire Especifica el hilo a extrudir.

Projection Especifica el vector a lo largo del cual se extrude.

GeneratedPart Especifica la pieza generada.

KeepGeometry False para eliminar los datos de geometria de la pieza genera-
da. Con ello puede hacerse que otros componentes, por
ejemplo Source, se ejecuten mas rapidamente.

Senales Descripcion

Update Cambielo a alto (1) para actualizar la pieza generada.

LinearRepeater crea un nimero de copias de Source, con la separacion y la
direccidn indicadas en Offset.

Propiedades Descripcion

Source Especifica el objeto a copiar.

Offset Especifica la distancia entre dos copias.
Distance Especifica la distancia entre las copias.

Count Especifica el nimero de copias a crear.

MatrixRepeater crea un numero especificado de copias en tres dimensiones, con
la separacion especificada para el objeto en Source.

Propiedades

Descripcion

Source Especifica el objeto a copiar.

CountX Especifica el nimero de copias en la direccion del eje X.
CountY Especifica el numero de copias en la direccion del eje Y.
CountZ Especifica el numero de copias en la direccion del eje Z.
OffsetX Especifica el offset entre copias en la direccion X.
OffsetY Especifica el offset entre copias en la direccion Y.
OffsetZ Especifica el offset entre copias en la direccion Z.

CircularRepeater crea un numero determinado de copias de Source alrededor del
centro del componente SmartComponent con un angulo DeltaAngle determinado.

Propiedades

Descripcion

Source Especifica el objeto a copiar.
Count Especifica el nimero de copias a crear.
Radius Especifica el radio del circulo.




Propiedades

Descripcion

DeltaAngle

Especifica el angulo entre las copias.

Sensores

CollisionSensor

LineSensor

CollisionSensor detecta colisiones y eventos de casi colision entre el primer objeto
y el segundo. Si no se especifica uno de los objetos, el otro se comprueba frente
a toda la estacion. Si la senal Active esta en el nivel alto y se produce una colisién
o un evento de casi colision y el componente esté activo, la sefial SensorOut se
activa y las piezas implicadas en la colision o en el evento de casi colisién se
indican como primera pieza en colisidn y segunda pieza en colisién del Editor de

propiedades.
Propiedades Descripcion
Object1 El primer objeto cuya posible colision se desea comprobar.
Object2 El segundo objeto cuya posible colision se desea comprobar.
NearMiss Especifica la distancia de casi colision.
Part1 La pieza del primer objeto que presenta una colision.
Part2 La pieza del segundo objeto que presenta una colision.
CollisionType * None
* Near miss
+ Collision
Senales Descripcion
Active Cambielo a alto (1) para activar el sensor.
SensorOut C_e;mbia a alto (1) cuando se produce una colisién o casi coli-
sion.

LineSensor define una linea por sus parametros Start, End y Radius. Cuando una
sefal Active tiene el valor alto, el sensor detecta los objetos que estan en
interseccidn con la linea. Los objetos que estan en interseccion se muestran en
la propiedad ClosestPart y el punto de la pieza en interseccidon mas cercana al
punto inicial del sensor de linea se muestra en la propiedad ClosestPoint . Cuando
se produce la interseccion, se activa la sefal de salida SensorOut.

Propiedades Descripcion

Start Especifica el punto de inicio.

End Especifica el punto final.

Radius Especifica el radio.

SensedPart Especifica la pieza que presenta interseccion con el sensor de

linea.

Si se cruzan varias partes, se lista la que esta mas cerca del
punto de partida.

SensedPoint

Especifica el punto de la pieza en interseccion que esta mas
cercano al punto de inicio.




PlaneSensor

Propiedades Descripcion

Length Especifica la distancia entre los puntos inicial y final del sensor.

La propiedad Longitud se puede utilizar para ajustar la longitud
del sensor después de haber especificado la direccién con los
puntos inicial y final. Cuando se cambia la propiedad Longitud,
el punto final se actualiza en consecuencia a lo largo de la di-
reccion del sensor automaticamente.

Tag Cuando se especifica una etiqueta, el sensor sélo detecta ob-
jetos con la misma etiqueta.

SenseMultiple Permite al sensor detectar varios objetos.

Senales Descripcion

Activo Ajuste a 1 para activar el sensor.

SensorOut Cambia a alto (1) cuando un objeto corta la linea.

SensorOutPulse Emite pulsos de nivel alto (1) para cada objeto que presenta

interseccion con el plano cuando SenseMultiple esta activado.

ﬂ Nota

Cuando SenseMultiple esta activo, cada objeto detectado desencadena dos
acciones: la propiedad SensedPart se actualiza para reflejar el objeto detectado,
y la sefal SensorOutPulse emite pulsos de nivel alto (1). Si se detectan multiples
objetos en el mismo paso temporal, el sistema realiza una iteracién secuencial
por dichos objetos en el orden en el que fueron afadidos a la estacion,
reaplicando estas acciones para cada objeto subsiguiente.

En el modo SenseMultiple, SensedPart puede actualizarse con rapidez (por
ejemplo, en milisegundos), lo cual puede evitar la monitorizacién en tiempo real
de los objetos detectados a nivel individual debido a la velocidad de la iteracion.

PlaneSensor define un plano mediante los parametros Origin, Axis1 y Axis2.
Cuando la sefial de entrada Active esta activada, el sensor detecta los objetos que
presentan interseccion con este plano. Los objetos en interseccion se muestran
en la propiedad SensedPart y cuando se produce la interseccion, se activa la senal
de salida SensorOut.

Propiedades Descripcion

Origin Especifica el origen del plano.

Axis1 Especifica el primer eje del plano.

Axis2 Especifica el segundo eje del plano.

SensedPart Especifica la pieza que presenta interseccion con el plano.

Tag Cuando se especifica una etiqueta, el sensor sélo detecta ob-
jetos con la misma etiqueta.

SenseMultiple Permite al sensor detectar varios objetos.

Senales Descripcion

Active Cambielo a alto (1) para activar el sensor.

SensorOut Cambia a alto (1) cuando un objeto corta el plano.




VolumeSensor

Senales

Descripcion

SensorOutPulse

Emite pulsos de nivel alto (1) para cada objeto que presenta

interseccion con el plano cuando SenseMultiple esta activado.

T

Cuando SenseMultiple esta activo, cada objeto detectado desencadena dos
acciones: la propiedad SensedPart se actualiza para reflejar el objeto detectado,
y la seial SensorOutPulse emite pulsos de nivel alto (1). Si se detectan multiples
objetos en el mismo paso temporal, el sistema realiza una iteracion secuencial
por dichos objetos en el orden en el que fueron afnadidos a la estacioén,
reaplicando estas acciones para cada objeto subsiguiente.

En el modo SenseMultiple, SensedPart puede actualizarse con rapidez (por
ejemplo, en milisegundos), lo cual puede evitar la monitorizacién en tiempo real
de los objetos detectados a nivel individual debido a la velocidad de la iteracion.

VolumeSensor detecta los objetos que estan total o parcialmente dentro de un
volumen con forma de prisma. El volumen se define con un punto de esquina,
longitud, altura y anchura de los lados y angulos de orientacion.

Propiedades

Descripcion

CornerPoint

Especifica el origen local del paralelepipedo.

Orientation Especifica la orientacién (Euler ZYX) con respecto a Reference.

Length Especifica la longitud del paralelepipedo.

Width Especifica la anchura del paralelepipedo.

Height Especifica la altura del paralelepipedo.

Percentage El porcentaje de volumen al que se reacciona. Cambielo a 0
para reaccionar a todos los objetos.

PartialHit Permitir que un objeto sea detectado si sdlo una parte esta
dentro del sensor de volumen.

SensedPart El ultimo objeto que entrd en el volumen o lo abandoné.

SensedParts Los objetos detectados en el volumen.

VolumeSensed

El volumen total detectado.

Tag

Cuando se especifica una etiqueta, el sensor sélo detecta ob-
jetos con la misma etiqueta.

SenseMultiple

Permite al sensor detectar varios objetos.

Senales Descripcion
Active Cambielo a alto (1) para activar el sensor.
SensorOut Cambia a alto (1) al detectarse un objeto.

SensorOutPulse

Emite pulsos de nivel alto (1) para cada objeto que presenta
interseccion con el plano cuando SenseMultiple esta activado.




PositionSensor

ClosestObject

o

Cuando SenseMultiple esta activo, cada objeto detectado desencadena dos
acciones: la propiedad SensedPart se actualiza para reflejar el objeto detectado,
y la sefal SensorOutPulse emite pulsos de nivel alto (1). Si se detectan multiples
objetos en el mismo paso temporal, el sistema realiza una iteracion secuencial
por dichos objetos en el orden en el que fueron afadidos a la estacion,
reaplicando estas acciones para cada objeto subsiguiente.

En el modo SenseMultiple, SensedPart puede actualizarse con rapidez (por
ejemplo, en milisegundos), lo cual puede evitar la monitorizacién en tiempo real
de los objetos detectados a nivel individual debido a la velocidad de la iteracién.

PositionSensor monitoriza la posicion y orientacién de un objeto.
La posicion y orientacién de un objeto solo se actualiza durante la simulacién.

Propiedades Descripcion

Object Especifica el objeto a monitorizar.

Reference Especifica el sistema de coordenadas de referencia (Parent o
Global).

ReferenceObject Especifica el objeto de referencia si Reference tiene el valor
Object.

Position Especifica la posicion del objeto con respecto a Reference.

Orientation Especifica la orientacion (Euler ZYX) con respecto a Reference.

Senales Descripcion

SensorOut Se activa (1) cuando cambia la posicién o la orientacion.

ClosestObject define un objeto de referencia o un punto de referencia. Si la sefial
Execute esta activada, el componente busca los valores ClosestObject, ClosestPart
y Distance hasta el objeto de referencia o hasta el punto de referencia si el objeto
de referencia no esta definido. Si se define RootObject, la busqueda se limita al
objeto y sus descendentes. Una vez finalizado el proceso y actualizadas las
propiedades correspondientes, se activa la sefial Executed .

Propiedades Descripcion

ReferenceObject Especifica el objeto cuyo objeto mas cercano se desea obtener.

ReferencePoint Especifica el punto cuyo objeto mas cercano se desea obtener.

RootObject Especifica el objeto cuyos objetos subordinados se desean

buscar.
Si se deja vacio, se indica toda la estacion.

ClosestObject Especifica el objeto mas cercano al objeto de referencia o al

punto de referencia.

ClosestPart Especifica la pieza mas cercana al objeto de referencia o al

punto de referencia.

Distance Especifica la distancia entre el objeto de referencia y el objeto

mas cercano.




JointSensor

Senales Descripcion
Execute Ajuste a alto (1) para buscar el objeto mas cercano
Executed Cambia a alto (1) al completarse la operacion.

Monitoriza los valores de eje del mecanismo durante la simulacion

Propiedades

Descripcion

Mechanism Especifica el mecanismo a monitorizar.
Senales Descripcion
Update Ajuste a alto (1) para actualizar los valores de eje.
GetParent
GetParent devuelve el objeto superior del objeto de entrada. La senal Executed
se activa si se encuentra un objeto superior.
Propiedades Descripcion
Child Especifica el objeto cuyo objeto superior se desea encontrar.
Parent Especifica el objeto superior del objeto subordinado.
F oo
La lista Child para Properties:GetParent no muestra la totalidad de piezas u
objetos de la estacion. Sin embargo, si no encuentra en la lista la pieza o el
objeto que necesita, debe anadirlos desde el navegador o desde la ventana de
graficos haciendo clic en él.
Acciones
Attacher

Attacher conectara el objeto Child a Parent cuando se activa la sefial Execute.
Si Parent es un mecanismo, también es necesario especificar la brida Flange a
la que conectarse. Si la entrada Execute esta activada, el objeto subordinado se
conecta al objeto superior. Si Mount esta activado, el objeto subordinado también
se montara sobre el objeto superior, con los parametros Offset y Orientation
especificados. La salida Executed se activa al finalizar.

Propiedades Descripcion

Parent Especifica el objeto al que conectarse.

Flange Especifica el indice de la brida de mecanismo a la que conec-
tarse.

Child Especifica el objeto a conectar.

Mount Si tiene el valor True, el objeto a conectar se monta sobre el
objeto superior de vinculacién.

Offset Especifica la posicidn relativa al objeto superior de conexion
al utilizar Montar.

Orientation Especifica la orientacion relativa al objeto superior de conexion
al utilizar Montar.




Senales Descripcion

Execute Ajuste a alto (1) para crear el accesorio.
Executed Cambia a alto (1) al completarse la operacion.
Detacher
Detacher desconectara el objeto Child del objeto cuando se activa la sefal
Execute. Si Keep position esta activado, la posicién se mantendra. De lo contrario,
el objeto subordinado se posiciona con respecto a su objeto superior. Al finalizar,
la senal Executed se activa.
Propiedades Descripcion
Child Especifica el objeto a desvincular.
KeepPosition Si tiene el valor False, el objeto conectado se devuelve a su
posicion original.
Senales Descripcion
Execute Ajuste a alto (1) para eliminar el accesorio.
Executed Cambia a alto (1) al completarse la operacion.
Source

La propiedad Source del componente de origen indica el objeto que debe clonarse
cuando se recibe la sefial de entrada Execute. El objeto superior de los objetos
clonados se especifica mediante la propiedad Parent y una referencia al objeto
clonado se especifica mediante la propiedad Copy . La seial de salida Executed
significa que la clonacion se ha completado.

Propiedades Descripcion

Source Especifica el objeto a copiar.

Copy Especifica el objeto copiado.

Parent Especifica el objeto superior de la copia.

Si no se especifica, la copia recibe el mismo objeto superior
que el origen.

Position Especifica la posicion de la copia con respecto a su objeto
superior.

Orientation Especifica la orientacion de la copia con respecto a su objeto
superior.

Transient Marca la copia como transitoria si fue creada durante la simu-

lacién. Este tipo de copias no se afiaden a la cola de deshacer
y se eliminan automaticamente al detener la simulacion. Esto
se hace para evitar un mayor consumo de memoria durante la
simulacién.

PhysicsBehavior (Compor- | Especifica el comportamiento fisico de la copia
tamiento fisico)

Senales Descripcion

Execute Ajuste a alto (1) para crear la copia.

Executed Cambia a alto (1) al completarse la operacion.




Sink

Show

Hide

SetParent

Sink elimina el objeto al que se hace referencia con la propiedad Object. La
eliminacion se produce cuando se recibe la sefial Execute. La sefial de salida
Executed se activa cuando finaliza la eliminacién.

Propiedades Descripcion

Objeto Especifica el objeto a eliminar.

Senales Descripcion

Execute Ajuste a alto (1) para eliminar el objeto.
Executed Cambia a alto (1) al completarse la operacién.

Cuando se activa la sefial Execute, aparece el objeto al que se hace referencia en
Object. Al finalizar, la sefial Executed se activa.

Propiedades Descripcion

Object Especifica el objeto a mostrar.

Senales Descripcion

Execute Cambielo a True para mostrar el objeto.
Executed Envia un pulso al completarse.

Cuando se activa la senal Execute , el objeto al que se hace referencia en Object
se ocultara. Al finalizar, la sefial Executed se activa.

Propiedades Descripcion

Object Especifica el objeto a ocultar.

Senales Descripcion

Execute Cambielo a True para ocultar el objeto.
Executed Envia un pulso al completarse.

Define el objeto superior de un componente grafico.

Propiedades

Descripcion

Child

El componente grafico cuyo objeto superior debe definirse.

Parent Nuevo objeto superior.

KeepTransform Para mantener la posicion y la orientacion del objeto subordi-
nado.

Senales Descripcion

Execute Ajuste a alto (1) para mover el objeto subordinado al nuevo

objeto superior.




Manipuladores

LinearMover

LinearMover2

Rotator

LinearMover mueve el objeto al que se hace referencia en Object, con una velocidad
indicada por la propiedad Speed y en la direccion indicada en la propiedad
Direction. El movimiento se inicia cuando se activa la sefial de entrada Execute y
se detiene cuando se desactiva la sefial Execute.

Propiedades

Descripcion

Object

Especifica el objeto a mover.

Direction Especifica la direccion en la que mover el objeto.
Speed Especifica la velocidad del movimiento.
Reference Especifica el sistema de coordenadas en el que se especifican

los valores. Puede tratarse de Global, Local u Object.

ReferenceObject

Especifica el objeto de referencia si Reference tiene el valor
Object.

Senales

Descripcion

Execute

Ajuste a alto (1) para empezar a mover el objeto.

El LinearMover mueve un objeto una distancia determinada

Propiedades Descripcion

Object Especifica el objeto a mover.

Direction Especifica la direccion en la que mover el objeto.

Distance Especifica la distancia a la que mover el objeto.

Duracién Especifica la hora del movimiento.

Reference Especifica el sistema de coordenadas en el que se especifican

los valores. Puede tratarse de Global, Local u Object.

ReferenceObject

Especifica el objeto de referencia.

Senales

Descripcion

Execute

Ajuste a alto (1) para iniciar el movimiento.

En ejecucion

Cambia a alto (1) durante el movimiento.

Ejecutado

Cambia a alto (1) al completarse el movimiento.

Rotator gira el objeto al que se hace referencia en la propiedad Object, con una
velocidad angular indicada en la propiedad Speed. El eje de rotacion se indica
mediante CenterPoint y Axis. El movimiento se inicia cuando se activa la sefal de
entrada Execute y se detiene cuando se desactiva la sefial Execute.

Propiedades

Descripcion

Object

Especifica el objeto a rotar.

CenterPoint

Especifica el punto alrededor del cual rotar.

Axis

Especifica el eje de la rotacion.

Speed

Especifica la velocidad de la rotacién.




Rotator2

PoseMover

Propiedades

Descripcion

Reference

Especifica el sistema de coordenadas en el que se especifican
los valores. Puede tratarse de Global, Local u Object.

ReferenceObject

Especifica el objeto con respecto a CenterPoint y Axis, si
Reference tiene el valor Object.

Senales

Descripcion

Execute

Ajuste a alto (1) para empezar a girar el objeto.

El Rotator gira un objeto un angulo determinado alrededor de un eje.

Propiedades

Descripcion

Object

Especifica el objeto a rotar.

CenterPoint

Especifica el punto alrededor del cual rotar.

Axis Especifica el eje de la rotacion.

Angulo Especifica el angulo a rotar.

Duracion Especifica la hora del movimiento.

Reference Especifica el sistema de coordenadas en el que se especifican

los valores. Puede tratarse de Global, Local u Object.

ReferenceObject

Especifica el objeto de referencia.

Senales

Descripcion

Execute

Ajuste a alto (1) para iniciar el movimiento.

En ejecucion

Cambia a alto (1) durante el movimiento.

Ejecutado

Cambia a alto (1) al completarse el movimiento.

PoseMover utiliza Mechanism, Pose y Duration como propiedades. Cuando se
activa la sefal de entrada Execute, los valores de eje del mecanismo se mueven
hasta la pose indicada. Una vez alcanzada la pose, se activa la sefial de salida

Executed .

Propiedades

Descripcion

Mechanism Especifica el mecanismo a mover hasta una pose.

Pose Especifica el indice de la pose hasta la que moverse.

Duration Especifica el tiempo del movimiento del mecanismo hasta la
pose.

Senales Descripcion

Execute Cambielo a True para iniciar o reanudar el movimiento del
mecanismo.

Pause Pone el movimiento en pausa.

Cancel Cancela el movimiento.

Executed Emite pulsos de nivel alto cuando el mecanismo ha alcanzado

la pose.

Executing

Cambia al nivel alto durante el movimiento.




Senales Descripcion

Paused Cambia al nivel alto al ponerlo en pausa.
JointMover
JointMover utiliza como propiedades un mecanismo, un conjunto de valores de
eje y una duracion. Cuando se activa la sefial de entrada Execute, los valores de
eje del mecanismo se mueven hasta la pose indicada. Una vez alcanzada la pose,
se activa la sefial de salida Executed. La sefial GetCurrent obtiene los valores de
eje actuales del mecanismo.
Propiedades Descripcion
Mechanism Especifica el mecanismo a mover hasta una pose.
Relative Especifica si J1-Jx son relativos a los valores de inicio en lugar
de valores absolutos de eje.
Duration Especifica el tiempo del movimiento del mecanismo hasta la
pose.
Senales Descripcion
GetCurrent Obtiene los valores de eje actuales.
Execute Cambielo a True para iniciar el movimiento del mecanismo.
Pause Pone el movimiento en pausa.
Cancel Cancela el movimiento.
Executed Emite pulsos de nivel alto cuando el mecanismo ha alcanzado
la pose.
Executing Cambia al nivel alto durante el movimiento.
Paused Cambia al nivel alto al ponerlo en pausa.
Positioner

Positioner toma un objeto, una posicidn y una orientacion como propiedades.
Cuando se activa la senal Execute, el objeto es reposicionado en la posicidon
determinada con respecto a Reference. Al finalizar, se activa la salida Executed.

Propiedades

Descripcion

Object

Especifica el objeto a posicionar.

Position Especifica la nueva posicion del objeto.
Orientation Especifica la nueva orientacion del objeto.
Reference Especifica el sistema de coordenadas en el que se especifican

los valores. Puede tratarse de Global, Local u Object.

ReferenceObject

Especifica el objeto con respecto a Position y Orientation, si
Reference tiene el valor Object.

Senales Descripcion
Execute Ajuste a alto (1) para definir la posicién.
Executed Cambia a alto (1) al completarse la operacion.




MoveAlongCurve

Mueve un objeto a lo largo de una la curva geométrica (con un offset constante).

Propiedades

Descripcion

Object Especifica el objeto a mover.
WirePart Especifica la pieza que contiene los cables a trasladar.
Speed Especifica la velocidad.

KeepOrientation (Mantener
Orientacion)

Ajuste a True para mantener la orientacidn del objeto.

StartDistance (Iniciar Dis-
tancia)

En qué punto de la curva hay que iniciar el movimiento.

ResetPosition

StartPosition (Iniciar Posi-
cion)

Senales Descripcion

Execute Ajuste a alto (1) para iniciar el movimiento.

Pause Ajuste a alto (1) para cancelar el movimiento.

Cancel Cambia a alto (1) durante el movimiento.

Executing Cambia a alto (1) durante el movimiento.

Paused Cambia a alto (1) cuando el movimiento se pone en pausa.
Executed Cambia a alto (1) al completarse el movimiento.

SingleJointMover

Mueve un eje individual de un mecanismo.

Propiedades

Descripcion

Mechanism Especifica el mecanismo con un eje a mover.

Relative Especifica si Jx es relativo al valor de inicio, en lugar de un
valor absoluto de eje.

Duration Especifica el tiempo del movimiento del mecanismo hasta un
valor del eje.

Articulacion Especifica el eje Jx a mover.

Jx Especifica el valor del eje.

Senales Descripcion

GetCurrent Paselo a alto para obtener el valor actual del eje.

Ejecutar Paselo a alto para iniciar el movimiento del mecanismo.

Pause Paselo a alto para poner en pausa el movimiento

Cancel Paselo a alto para cancelar el movimiento.

Executed Emite pulsos de nivel alto cuando el mecanismo ha alcanzado
el valor del eje.

Executing Cambia al nivel alto durante el movimiento.

Paused Emite pulsos de nivel alto cuando el movimiento se pone en

pausa.




Controlador

RapidVariable
Establece u obtiene el valor de una variable RAPID.
Propiedades Descripcion
DataType Tipo de datos RAPID de la variable que se va a obtener o esta-
blecer (bool, num, dnum, string, pos, orient o pose)
Controller El controlador virtual que contiene la variable.
Task La tarea RAPID que contiene la variable.
Module El médulo RAPID en el que se define la variable.
Variable El nombre de la variable RAPID.
Valor El valor y el tipo de la variable depende de DataType.
Senales Descripcion
Get Ajuste a alto (1) para obtener el valor.
Set Ajuste a alto (1) para definir el valor.
Executed Se emite cuando se actualiza el valor.
Fisica

PhysicsControl

PhysicsJointControl

Controla las propiedades relacionadas con la fisica de las piezas o grupos de

componentes.

Propiedades Descripcion

Object Especifica el objeto a controlar.

Behavior Determina el comportamiento del objeto en la simulacion fisica.

Surface Velocity

Establece la velocidad de superficie.

Senales

Descripcion

Enabled

Ajuste alto (1) para activar el comportamiento fisico.

SurfaceVelocityEnabled
(Habilitada velocidad de

superficie)

Ajuste a alto (1) para activar la velocidad de la superficie

Controla las propiedades de un eje fisico.

Propiedades

Descripcion

MotorSpeed Establece la velocidad de un eje motorizado.
Joint El eje que hay que controlar.
Senales Descripcion

MotorEnabled

Activa o desactiva el motor del eje.




PLC

OpcUaClient

Un cliente OPC UA.

Propiedades Descripcion

ServerAddress La direccion IP y el numero de puerto del servidor OPC UA.

UseSecurity Permite la conexidn cifrada y requiere un certificado de servidor
confiable.

AutoConnect Permite la conexién automatica al cargar la estacién y después
de un fallo de conexion.

Blocking Cuando se activa la simulacién esperara a que la comunicacion
OPC UA se complete en cada paso de tiempo.

Authentication Permite elegir el tipo de autenticacion para conectarse al ser-
vidor OPC UA.

Las siguientes senales estan disponibles como comandos en el menu contextual.

Comandos Descripcion

Connect Conecte con el servidor OPC UA.

Disconnect Desconecte del servidor de OPC UA.

ChangeUser Conéctese al servidor OPC UA con un usuario diferente.
Configure Configure la correlacion entre los nodos del servidor OPC UA

y las sefales de RobotStudio.

ImportConfiguration Importe la correlacion entre los nodos del servidor OPC UA 'y
las sefales de RobotStudio.

ExportConfiguration Exporte la correlacion entre los nodos del servidor OPC UA 'y
las sefales de RobotStudio.

SIMITConnection
Conexion Siemens SIMIT a través de la memoria compartida.

Propiedades Descripcion

SharedMemoryName Nombre de memoria compartida SIMIT.

Las siguientes senales estan disponibles como comandos en el menu contextual.

Comandos Descripcion
Connect Conectarse a SIMIT.
Disconnect Desconectar de SIMIT.

Realidad virtual

VrHandController (Controlador manual RV)
Un componente que se mueve con un controlador manual en RV

Propiedades Descripcion

Hand Mano izquierda o derecha.

TrackTip Selecciona si se rastrea la punta o la base del controlador
manual.




Senales

Descripcion

TriggerDown

Cambia a alto (1) al presionar el disparador principal.

VrSession (Sesidn RV)

Anade botones personalizados a un panel de menu de RV y sefaliza el momento
en que el usuario sale o entra de RV.

Propiedades

Descripcion

NumCommands Crea botones personalizados para afadir al panel del menu
de RV. Al pulsarlo, cada botén activara una sefal de pulso.
Senales Descripcion

SessionStarted

Pulsada cuando el usuario inicia la RV.

SessionEnded

Pulsada cuando el usuario sale de RV.

VrTeleporter (Teletransportador RV)
Teletransporta al usuario de RV a la ubicacién del componente

Senales

Descripcion

Execute

Establecer en alto (1) para ejecutar el teletransporte.

Otros

Queue

Queue representa una cola FIFO (primero en entrar, primero en salir). El objeto
de Back se aflade a la cola cuando se activa la seihal Enqueue. El objeto delantero
de la cola se muestra en Front. El objeto de Front es eliminado de la cola cuando
se activa la sefal Dequeue. Si hay mas objetos en la cola, el siguiente objeto se
muestra en Front. Todos los objetos de la cola son eliminados de la cola cuando

se activa la senal Clear.

Si un componente transformador (como por ejemplo LinearMover) tiene un
componente de cola como Object, transformara el contenido de la cola en lugar

de la cola en si.

Propiedades Descripcion

Back Especifica el objeto a incluir en la cola.

Front Especifica el primer objeto de la cola.

NumberOfObjects Especifica el nimero de objetos de la cola.

Senales Descripcion

Enqueue Anade el objeto de Back al final de la cola.

Dequeue Elimina de la cola el objeto de Front.

Clear Elimina todos los objetos de la cola.

Delete Elimina el objeto de Front, tanto de la cola como de la estacion.
DeleteAll Vacia la cola y elimina todos los objetos de la estacién




ObjectComparer

GraphicSwitch

Highlighter

MoveToViewPoint

Establece una sefal digital como resultado de una comparacién de objetos.
Determina si el ObjetoA es el mismo que el ObjetoB.

Propiedades

Descripcion

ObjectA Especifica el primer objeto a comparar.
ObjectB Especifica el segundo objeto a comparar.
Senales Descripcion

Salida Cambia a alto (1) si los objetos son iguales.

Conmuta entre dos piezas, ya sea haciendo clic en la parte visible de los graficos
o activando y desactivando la sefial de entrada.

Propiedades

Descripcion

PartHigh Se muestra cuando la sefal tiene el nivel alto.

PartLow Se muestra cuando la sefnal tiene el nivel bajo.

Senales Descripcion

Entrada Senal de entrada.

Output Senal de salida alta (1) cuando se muestra PartHigh, y baja (0)

cuando se muestra PartLow.

Highlighter cambia temporalmente el color de Obiject a los valores RGB
especificados en Color. El color se mezcla con el color original de los objetos tal
y como se definen por Opacity. Cuando la seial Active se desactiva, Object recibe

sus colores originales.

Propiedades Descripcion

Object Especifica el objeto a resaltar.

Color Especifica los valores RGB del color de resalte.

Opacity Especifica la cantidad de mezcla con el color original del objeto
(0-255).

Senales Descripcion

Active Ajuste a alto (1) para cambiar el color o a bajo (0) para resta-
blecer el color original.

Se mueve hasta el punto de vista seleccionado en el tiempo indicado cuando se
activa la sefal Execute. La sefial de salida Executed se activa cuando se completa

la operacion.

Propiedades

Descripcion

Viewpoint

Especifica el punto de vista al que mover.

Time

Especifica el tiempo para completar la operacion.




Logger

SoundPlayer

Random

StopSimulation

Senales

Descripcion

Execute

Cambielo a alto (1) para iniciar la operacion.

Executed

Cambia a alto (1) al completarse la operacion.

Imprime un mensaje en la ventana de salida.

Propiedades

Descripcion

Format Cadena de formato.
Admite variables como {id:tipo}, donde tipo puede ser d (doble),
i (entero), s (cadena), o (objeto)
Message Mensaje formateado.
Gravedad Gravedad del mensaje: 0 (Informacién), 1 (Aviso), 2 (Error).
Senales Descripcion
Execute Cambielo a alto (1) para imprimir el mensaje.

Reproduce el sonido especificado por Sound Asset cuando se activa la sefial
Execute. El activo debe ser un archivo .wav.

Propiedades

Descripcion

SoundAsset Especifica el archivo de sonido que debe reproducirse. Debe
ser un archivo .wav.

Loop Ajuste a verdadero para repetir el sonido.

Senales Descripcion

Execute Ajuste a alto (1) para reproducir el sonido.

Executed Cambia a alto (1) al reproducirse el sonido.

Stop Ajuste en alto (1) para detener la reproduccion.

Random genera un numero aleatorio de entre Min y Max en Value cuando se activa

Execute.

Propiedades Descripcion

Min Especifica el valor minimo.

Max Especifica el valor maximo.

Value Especifica un numero aleatorio entre Min y Max.
Senales Descripcion

Execute Ajuste a alto (1) para generar un nuevo numero aleatorio.
Executed Cambia a alto (1) al completarse la operacion.

Detiene una simulacién en curso cuando se activa la senal Execute.

Senales

Descripcion

Execute

Ajuste a alto (1) para detener la simulacién.




TraceTCP

SimulationEvents

LightControl

MarkupControl

Activa o desactiva un seguimiento de TCP para un robot.

Propiedades

Descripcion

Robot Especifica el robot a rastrear.

Senales Descripcion

Enabled Ajuste a alto (1) para activar el seguimiento de TCP.
Clear Ajuste a alto (1) para desactivar el seguimiento de TCP.

Emite sefales pulsadas cuando la simulacion se inicia y se detiene.

Senales

Descripcion

SimulationStarted

Pulsado cuando se inicia la simulacion.

SimulationStopped

Pulsado cuando se detiene la simulacion.

Controla una fuente de luz.

Propiedades

Descripcion

Light Especifica la fuente de luz.
Color Define el color de la luz.
CastShadows Permite que la luz proyecte sombras.

Ambientintensity

Define la intensidad ambiental de la luz.

Diffuselntensity

Define la intensidad difusa de la luz.

Highlightintensity

Define la intensidad especular de la luz.

SpotAngle Define el angulo del cono de la luz focal.
Range Define el rango maximo de la luz.
Senales Descripcion

Enabled Activa o desactiva la fuente de luz.

Controla las propiedades de la marca grafica.

Propiedades

Descripcion

Markup Especifica la marca a controlar.

Text Especifica el texto de la marca.

Visible Verdadero si la marca esta visible.

Position Especifica la posicion de la flecha de la marca.
BackColor Especifica el color de fondo de la marca.
ForeColor Especifica el color del texto de la marca.
FontSize Especifica el tamarno de texto de la marca.

Topmost

Si es verdadero, la marca no sera oscurecida por otros objetos.




Senales

Descripcion

GetValues

Ajuste a alto (1) para recuperar valores de propiedad para la
marca seleccionada.

ApplicationWindowPanel
Agrega un panel en los graficos 3D que muestra el contenido de una ventana de

ColorTable

ConveyorControl

aplicacion.

Propiedades

Descripcion

ApplicationName

El nombre del proceso de la aplicacion a capturar (sin el sufijo
.exe).

Si esta vacio, se captura la primera ventana que coincida con
ApplicationTitle.

ApplicationTitle

El titulo de la ventana de la aplicacién a capturar.

Si esta vacio, se captura la ventana principal del proceso que
coincida con ApplicationName.

Width Ancho del panel.

Height Altura del panel.

ClipLeft Pixeles a recortar desde el borde izquierdo.
ClipRight Pixeles a recortar desde el borde derecho.
ClipTope Pixeles a recortar desde el borde superior.
ClipBottom Pixeles a recortar desde el borde inferior.

Almacena una lista de colores.

Propiedades

Descripcion

NumColors

Especifica el numero de colores de la lista.

SelectedColorindex

El indice del color seleccionado actualmente en la lista.

SelectedColor

Color seleccionado actualmente.

Color0

Color1

Controla un transportador con senales de E/S.

Propiedades Descripcion

Conveyor Especifica el transportador a controlar.
Senales Descripcion

Stop Detiene el transportador.

Velocidad Define la velocidad del transportador.
Aceleracion Establece la velocidad del transportador




DataTable

ExecuteCommand

PaintApplicator

Almacena una lista de objetos.

Propiedades

Descripcion

DataType El tipo de datos del elemento. Se admite numérico, texto, color
y objeto.
Numltems El nimero de elementos en la lista.

SelectedIindex

El indice del elemento seleccionado actualmente esta en la
lista.

Selectedltem

El valor del elemento seleccionado actualmente

Ejecuta un comando de RobotStudio.

Propiedades

Descripcion

CommandID

Especifica el ID del comando a ejecutar.

Senales

Descripcion

Execute

Ejecuta el comando si esta habilitado.

Aplica pintura a una pieza.

Propiedades

Descripcion

Part

Especifica la pieza a ser pintada.

Color

Especifica el color de la pintura.

ShowPreviewCone

Verdadero si se debe mostrar un cono de pintura de previsua-
lizacion.

Strength La cantidad de pintura para agregar en cada paso.

Angle Angulo del cono de pintura.

Range Rango (distancia maxima) del cono de pintura.

Width Anchura maxima del area cubierta.

Height Altura maxima del area cubierta.

Senales Descripcion

Enabled Establecer en alto para activar la pintura durante la simulacion.
Clear Borra todo lo pintado.




7.2 Ejemplo de transportador de alimentacion

Descripcion general

Una aplicacion tipica de los componentes inteligentes es el manejo de materiales,
por ejemplo, la simulacién de un transportador de alimentacién. Puede crear
objetos dinamicos que se mueven en linea recta hasta que llegan a una posicion
de recogida. Una pinza fijada a un robot recoge el objeto y lo coloca. Cuando se
retira un objeto de la posicion de recogida, se crea un nuevo objeto
automaticamente. Puede guardar los componentes asociados al transportador de
alimentacion como biblioteca de componente inteligente para volver a utilizarlo.

Para acceder a los archivos Pack&Go para esta estacion de alimentacion, haga
clic en la pestafia Archivo, haga clic en Abrir y a continuacién debajo de Muestras
haga clic en Estaciones de demostracién. Haga clic en los titulos, Ejemplo de
transportador de alimentacion SCy Transportador de alimentacion SC terminado.
Abra el Ejemplo de transportador de alimentacion SC antes de analizar este
ejemplo.

o

RobotStudio proporciona varias estaciones de muestra para ayudar a los
usuarios. Para descargar estas estaciones, haga clic en la pestafa Archivo,
haga clic en Abrir y a continuacion haga clic en Muestras.

Requisitos previos

Flujo de trabajo

Todos los componentes basicos requeridos para la el manejo de materiales deben
importarse a la estacion. Estos componentes son una caja, cinta transportadora,
robot, tope y palé.

o

La estacion en este ejemplo esta habilitada fisicamente.

1 Cree una estacion con un robot, cinta transportadora, robot, tope y palé.
ARada las sefiales de E/S requeridas al controlador virtual.

2 Cree el componente inteligente del transportador de alimentacion, esto
implica: crear una pieza de trabajo, mover piezas de trabajo sobre el
transportador, colocar un sensor de linea en el tope, establecer conexiones
de E/S entre los componentes inteligentes mediante el uso de este
componente inteligente como archivo de libreria.

3 Cree un componente inteligente para la pinza.

Cree un componente inteligente para el palé.

5 Configure conexiones de E/S y crear enlazamientos entre los componentes
inteligentes y el controlador virtual.

6 Conecte todos los componentes inteligentes de la estacion en la Idgica de
estacion.



Generacion de piezas de trabajo
1 En la pestafia Modelado, en el grupo Crear, haga clic en el boton
Componente inteligente. Se abre el editor de componentes inteligentes y
se crea un nuevo componente inteligente en el navegador Diseno.

2 En el navegador Diseio, haga doble clic en el componente inteligente y
cambie el nombre a SC_Infeeder.

3 En el editor de componentes inteligentes, haga clic en la pestafia Componer
y haga clic en el boton Ahadir componente.

4 Haga clic en la galeria Acciones y, a continuacion haga clic en Origen. El
Origen se afnade como un componente subordinado.

ﬂ Nota

Este componente inteligente crea copias del GraphicComponent
seleccionado, por ejemplo, caja.

5 Haga clic con el botén derecho en Origen y, a continuacién, haga clic en
Propiedades.

6 En el navegador Propiedades, seleccione Origen como caja Comportamiento
fisico como Dinamico para permitir la gravedad de la caja para controlar la
respuesta de la caja durante la simulacion.

7 Seleccione Transitorio para que soélo se generen cajas durante la simulacion
y se eliminen automaticamente cuando la simulacion se interrumpa.

8 Haga clic en Aplicar.
Durante la creacidon de componentes inteligentes, para minimizar el riesgo
de introduccion de errores, deben realizarse pruebas con la mayor frecuencia
posible.
Para probar el componente inteligente, inicie la simulacion y, a continuacion,
haga clic en Ejecutar. Se genera la nueva caja.

Traslado de piezas sobre el transportador
1 En el navegador Disefio, arrastre y suelte la cinta transportadora sobre el
SC Infeeder.

2 Haga clic con el botdn derecho en la Cinta transportadora y en el menu
contextual, seleccione Fisica y establezca el comportamiento en Fijo.

Si desea probar el componente inteligente en este momento, inicie la
simulacién y, a continuacion, haga clic en Ejecutar en el navegador Origen:
Propiedades. Se crea la caja y se colocara sobre el transportador, Interrumpa
la simulacion, antes de continuar el procedimiento.

3 Haga clic con el botdn derecho en Cinta transportadora y en el menu
contextual, seleccione Fisica y haga clic en Velocidad de superficie para
habilitar la velocidad de superficie y establecer la direcciéon de movimiento
y la velocidad de la cinta.

4 En el navegador Diseio, haga clic con el boton derecho en Origeny a
continuacion haga clic en Propiedades.



Para probar el componente inteligente, inicie la simulacion y, a continuacion,
haga clic en Ejecutar.

Puede ver la caja moviéndose sobre el transportador y a través del tope y
del palé.

Para evitar que las cajas se muevan a través del tope y del palé, en el
navegador Disefio , haga clic con el boton derecho en el tope y, en el menu
contextual, seleccione Fisica y establezca el comportamiento en Fijo. Repita
el mismo paso para el palé.

Colocacion del sensor de linea sobre el tope

1

Haga clic con el botdn derecho en el tope y, en el menu contextual, seleccione
Modificar y asegurese de que la casilla de verificacion Detectable por
sensores no esta seleccionada.

Si Detectable por sensores esta seleccionado, el sensor detectara el tope
como un objeto. En este caso, el sensor no detectara ningun otro objeto.

En el editor de componentes inteligentes, haga clic en Afiadir componente
y, en el menu contextual, seleccione Sensores y haga clic en LineSensor.
Se anade el LineSensor al componente inteligente.

Coloque el Sensor de linea en el centro del tope mediante el uso del modo
de ajuste Ajustar a centro.

En el navegador Disefo, haga clic con el boton derecho en LineSensor y,
a continuacion, haga clic en Propiedades. Introduzca la longitud y direccion
del sensor y haga clic en Aplicar.

El sensor de linea incorpora dos senales Active (Digital) - Establecida en 1
para activar el sensory SensorOut (Digital) - Pasa a nivel alto (1) cuando un
objeto cruza la linea. Cuando el sensor de linea detecta una pieza, se
completa la informacion de la propiedad SensedPart.

Es posible ver cdmo se activan estas senales y propiedades durante la
simulacion:
a En el navegador Propiedades: LineSensor, haga clic en la flecha hacia
abajo situada junto al boton cerrar y seleccione Separar para separar
Propiedades: LineSensor del navegador Disefio.

b Inicie la simulacién y haga clic en Ejecutar en el navegador
Propiedades: Origen. Se crea la caja y esta comienza a moverse sobre
el transportador. Observe el cambio en los valores de la sefial y la
propiedad del LineSensor en la ventana Propiedades: LineSensor.
Cuando el sensor de linea detecta la caja, se rellena el campo Pieza
detectada con el objeto caja y se activa la senal SensorOut.

Configuracion de sefales de E/S para el componente inteligente SC_Infeeder
La salida digital del componente inteligente transportador de alimentacion puede
conectarse a la entrada digital del controlador virtual.

1

En el editor de componentes inteligentes, haga clic en la pestana Sefnales
y conexiones y haga clic en el boton Ahadir senales de E/S.



2 Enla ventana Anadir sefiales de E/S, seleccione el Tipo de sefial como
DigitalOutput e introduzca un nombre adecuado para el Nombre de base
de sefales; para este ejemplo, escriba, doBoxInPos y haga clic en Aceptar.

3 Anada una conexidn entre la propiedad SensorOut del sensor de linea y la
senal de salida del SC_Infeeder.

En el editor de componentes inteligentes, haga clic en la pestaia Sefales
y conexiones y haga clic en Afadir conexion de E/S.

4 Enlaventana Anadir conexion de E/S, seleccione el Objeto de origen como
Sensor de linea, Sehal de origen como SensorOut, Objeto de destino como
SC_Infeedery Seial o propiedad de destino como doBoxInPos y haga clic
en Aceptar .

La logica de este enlazamiento consiste en que cuando el LineSensor detecta
la caja, la sefal SensorOut pasa a estado activo y envia una sefial de E/S a
la sefial de salida del SC_Infeeder doBoxInPos. Esta salida puede conectarse
finalmente al controlador virtual para que el robot recoja la caja cuando el
LineSensor detecte la caja o cuando la caja se encuentre en la posicion de
recogida y esté preparada para la recogida.

5 En el editor de componentes inteligentes, haga clic en Ahadir componente
y, en el menu contextual, seleccione Senales y propiedades y afnada
LogicGate.

6 En Propiedades: LogicGate, en el menu desplegable Operador, seleccione
NOT.

El componente inteligente LogicGate ejecuta operaciones légicas en sefales
digitales. La puerta ldgica que se utiliza en este ejemplo es una puerta NOT
o el inversor. Para un inversor, la salida es exactamente la opuesta con
respecto a la entrada; por lo tanto, si la entrada es 0, la salidaes 1,y
viceversa.

7 En el editor de componentes inteligentes, haga clic en la pestafa Senales
y conexiones y haga clic en Ahadir conexién de E/S.

8 En la ventana Anadir conexion de E/S, realice las siguientes conexiones.

Objeto de |Senal de |Objeto de |Sefal o Descripcion

origen origen |destino |propiedad

de destino
LineSen- |Senso- |LogicGate |InputA Cuando el LineSensor detecta la caja,
sor rOut [NOT] su sefal de salida es alta. El robot

recibe la sefal doBoxInPos y recoge
la caja. A continuacion, el LineSensor
no tienen ningun objeto a detectar y,
en consecuencia, la seial SensorOut
pasa a ser cero, que es la InputA que
se envia a LogicGate. LogicGate invier-
te finalmente la sefal y envia la Salida
al Origen.

LogicGate |Salida |Origen Ejecutar |Cuando el Origen recibe la sefial
[NOT] desde LogicGate, activa la senal Eje-
cutar para crear una nueva caja.

Este enlazamiento asegurara el flujo de entrada estable de objetos en el
transportador.



9 Guarde el componente inteligente SC_Infeeder como una biblioteca para
volver a utilizarlo.

Recogida y colocacion de piezas de trabajo con un robot

Descripcion general

El componente inteligente Herramienta de vacio requiere los siguientes
componentes.

« Geometria de CAD de la Herramienta de vacio.
« Componente inteligente Attacher

+ Componente inteligente Detacher

« Puerta logica (NOT)

* LogicSRLatch

Creacion del componente inteligente herramienta de vacio

1 En la pestafia Modelado, en el grupo Crear, haga clic en el botén
Componente inteligente. Se abre el editor de componentes inteligentes y
se crea un nuevo componente inteligente en el navegador Disefio.

2 En el navegador Disefio, haga doble clic en el componente inteligente y
cambie el nombre a SC_VacuumTool.

3 Anadala geometria de CAD de la Herramienta de vacio al nuevo componente
inteligente.

4 En el editor de componentes inteligentes, en la pestafia Componer, haga
clic con el boton derecho en la herramienta de vacio y seleccione Establecer
como funcién.

Con esta opcion, los tooldata de la Herramienta de vacio estaran visibles
cuando esté sujeta al robot.

5 Haga clic con el botdn derecho en la Herramienta de vacio y, en el menu
contextual, seleccione Modificar y asegurese de que la casilla de verificacion
Detectable por sensores no esta seleccionada.

Si Detectable por sensores esta seleccionado, el sensor detectara la
Herramienta de vacio como un objeto. En este caso, el sensor no detectara
ningun otro objeto.

6 En el editor de componentes inteligentes, haga clic en Ahadir componente
y, en el menu contextual, seleccione Sensores y haga clic en LineSensor.
Se anade el LineSensor al componente inteligente.

7 Coloque el LineSensor en el centro de la Herramienta de vacio mediante el
uso del modo de ajuste Ajustar a centro.

8 En el navegador Disefio, haga clic con el botén derecho en LineSensory, a
continuacion, haga clic en Propiedades. Introduzca la longitud y direccién
del sensor y haga clic en Aplicar.

Se recomienda extender la longitud del LineSensor mas alla de la ventosa
de vacio de la Herramienta de vacio.



9 Configure sefnales de E/S para que el componente inteligente establezca la

comunicacion entre el robot y la Herramienta de vacio.

Nombre Tipo de sefial | Valor| Descripcion

diAttach Digitallnput |0 Esta sefal se activa cuando el robot envia la sefial
doVacuum a la Herramienta de vacio.

doAttached |DigitalOutput |0 Esta sefal se activa cuando la Herramienta de
vacio recoge la caja, o cuando el LineSensor en
la Herramienta de vacio detecta la caja.

Adicion del Attacher y Detacher

1

En el editor de componentes inteligentes, haga clic en Ahadir componente
y en el menu contextual, haga clic en Acciones y haga clic en Attacher.

Repita el mismo paso y afiada el componente inteligente Detacher. Estos
componentes inteligentes se anaden para fijar un objeto a la Herramienta
de vacio y, a continuacion, separarla del mismo objeto.

En Propiedades: Attacher, en el menu desplegable Parent, seleccione la
Herramienta de vacio(SC_VacuumTool).

El Attacher debe recoger cualquier objeto que el sensor de linea detecte;
para obtener lo mismo, afiada el siguiente enlazamiento.

Objeto de |Propiedad |Objeto de|Senal o pro- | Descripcion
origen de origen |destino |piedad de
destino

LineSen- |SensedPart|Attacher |Subordinado|La propiedad Sensed Part del Li-
sor_2 neSensor se conecta como el su-
bordinado del Attacher, por lo
tanto recoge cualquier objeto que
la Pieza detectada detecte.

Attacher |Subordina- |Detacher |Subordinado|La propiedad subordinada del
do Detacher se conecta con la propie-
dad subordinada del Attacher, de
forma que el Detacher suelta el
objeto al que el Attacher esta su-
jeto.

Configuracién de las sefales de E/S

1

En el editor de componentes inteligentes, haga clic en Ahadir componente
y, en el menu contextual, seleccione Sefnales y propiedades y afnada
LogicGate.

Repita el mismo paso para ahadir LogicalSRLatch.

En Propiedades: LogicGate, en el menu desplegable Operador, seleccione
NOT.

El componente inteligente LogicGate ejecuta operaciones ldgicas en sefales
digitales. La puerta loégica que se utiliza en este ejemplo es una puerta NOT
o el inversor. Para un inversor, la salida es exactamente la opuesta con
respecto a la entrada; por lo tanto, si la entrada es 0, la salidaes 1,y
viceversa.



3 Anada las siguientes sefales y conexiones.

Objeto de
origen

Senal
de ori-
gen

Objeto de
destino

Senal o
propie-
dad de
destino

Descripcion

SC_Va-
cuumTool

diAttach

LineSen-
sor_2

Activo

Cuando la sefnal de entrada diAttach de
SC_VacuumTool es 1, el Sensor de linea
se activa.

LineSen-
sor_2

Senso-
rOut

Attacher

Ejecutar

Cuando el LineSensor detecta el objeto
SensorOut la senal pasa a nivel alto. A
continuacion, el Attacher envia la sefal
Execute al componente inteligente para
sujetar el objeto.

SC_Va-
cuumTool

diAttach

LogicGa-
te2[NOT]

InputA

Cuando el sensor detecta el objeto, el
valor de diAttach es alto y se envia esta
sefal al Logical gate2[NOT] que invierte
la senal.

LogicGa-
te2[NOT]

Salida

Detacher

Ejecutar

La sefal invertida se envia al Detacher
que a continuacion activa la seial Ejecu-
tar.

El propdsito de esta conexion consiste
en provocar que el Detacher suelte el
objeto.

Attacher

Ejecuta-
do

LogicalSR-
Latch

Estable-
cer

Cuando el attacher sujeta un objeto,
envia la senal Establecer al LogicalSR-
Latch.

Detacher

Ejecuta-
do

LogicalSR-
Latch

Restable-
cer

Cuando el detacher suelta el objeto,
envia la sefal Ejecutado al LogicalSR-
Latch.

El SR Latch (cierre RS) tiene dos entra-
das, set (establecer)) y reset (restable-
cer). Laentrada S se utiliza para generar
el valor alto en la sefial de salida. La
entrada R se utiliza para generar el valor
bajo en la sefal de salida. Un cierre SR
siempre mantiene la salida estable.

El propésito de utilizar un SR Latch
consiste en proporcionar una forma de
salida constante desde el SC_Vacuum
Tool. Las senales de salida desde el
Attacher y Detacher no son frecuentes.
El uso del SR Latch permite garantizar
una salida estable desde SC_Vacuum-
Tool.

LogicalSR-
Latch

Salida

SC Va-
cuumTool

doAtta-
ched

La senal de salida desde el cierre se
envia hasta la sefal de salida de
SC_VacuumTool.

4 Guarde el componente inteligente como una biblioteca para volver a utilizarlo.

Eliminacion de piezas de trabajo desde una estacion
1 En la pestafia Modelado, en el grupo Crear, haga clic en el botén
Componente inteligente. Se abre el editor de componentes inteligentes.

2 En el navegador Disefio, haga doble clic en el componente inteligente y
cambie el nombre a SC_OutPallet.

Arrastre y suelte la geometria de CAD del palé para anadirlo al SC_OutPallet.




Haga clic con el boton derecho en el palé y, en el menu contextual, seleccione
Modificar y asegurese de que la casilla de verificacion Detectable por
sensores no esta seleccionada.

Si Detectable por sensores esta seleccionado, el sensor detectara el palé
como un objeto. En este caso, el sensor no detectara ningun otro objeto.

En el editor de componentes inteligentes, haga clic en Ahadir componente
y, en el menu contextual, seleccione Sensores y haga clic en PlaneSensor.
Se anade el PlaneSensor al componente inteligente.

En el navegador Diseino, haga clic con el boton derecho en PlaneSensor vy,
a continuacion, haga clic en Propiedades. Seleccione el origen y los ejes
de manera que el Sensor de plano cubra la superficie completa del palé.
Haga clic en Aplicar. El Sensor de plano detecta cualquier objeto que cruce
la superficie definida.

El sensor de plano incorpora dos sefiales Active (Digital) - Establecida en 1
para activar el sensory SensorOut (Digital) - Pasa a nivel alto (1) cuando un
objeto cruza la linea. Cuando el sensor de plano detecta una pieza, se
completa la informacidn de la propiedad SensedPart.

Haga clic en la galeria Acciones y a continuacion haga clic en Sink.

o

Este componente inteligente elimina el GraphicComponent seleccionado
de la vista, por ejemplo, caja.

Anada el siguiente enlazamiento entre el Sensor de plano y el Sink.

En el editor de componentes inteligentes, haga clic en la pestaia
Propiedades y enlazamientos y haga clic en Ahadir enlazamiento.

Objeto de |Propiedad |Objeto de Senal o pro- |Descripcion

origen de origen destino |piedad de
destino
PlaneSensor|SensedPart |Sink Objeto Este enlazamiento conecta la

propiedad SensedPart del
Sensor de plano con la propie-
dad Objeto Sink para que eli-
mine la pieza detectada.

Si los componentes inteligentes Sensor de plano y Sink estan conectados
en esta fase, se retira la caja inmediatamente después de que el Sensor de
plano la detecte. No obstante, es posible afiadir un retardo de tiempo entre
el momento en el que el sensor detecta la caja y el momento en el que se
elimina la caja.

En el editor de componentes inteligentes, haga clic en Ahadir componente
y, en el menu contextual, seleccione Sefnales y propiedades y afnada
LogicGate.

En Propiedades: LogicGate, seleccione el Operador NOP y establezca el
Retardo de tiempo en segundos.



El componente inteligente LogicGate ejecuta operaciones légicas en sefales
digitales. La puerta logica se utiliza en este ejemplo como una puerta NOP,
y retrasa la operacion posterior durante el tiempo seleccionado.

10 En el editor de componentes inteligentes, haga clic en la pestafa Senales
y conexiones y haga clic en Afadir conexion de E/S.

11 En la ventana Anadir conexion de E/S, realice las siguientes conexiones.

Objeto de |Senal de |Objeto de |Senal o pro-|Descripcion
origen origen destino piedad de
destino
PlaneSensor|SensorOut |LogicGate |InputA Cuando el Sensor de plano de-
[NOP] tecta la caja, su senal de salida

es alta, y se envia la sefal Sen-
sorOut a LogicGate. LogicGate
retrasa la propiedad Execute del
Sink.

LogicGate |Salida Sink Ejecutar Cuando el Sink recibe la senal

[NOP] desde LogicGate, activa la senal
Ejecutar para eliminar la caja.

12 Guarde el componente inteligente como una biblioteca para volver a utilizarlo.

Configuracion de la Idgica de estacion para el transportador de alimentacion

Adicion y exposicion de sefales de E/S en el controlador virtual

Antes de configurar la I6gica de estacion del transportador de alimentacién, afhiada

las senales de E/S requeridas al controlador, por ejemplo,, diBoxInPos, diVacuum
y doVacuum.

1 En el navegador Controlador, expanda el nodo Configuracion y haga doble
clic en Sistema de E/S.

2 Enla ventana Configuracion del sistema de E/S, en Tipo, haga clic con el
botdn derecho en Sefial y afiada las sefales requeridas en el Editor de
instancias.

El controlador se debe reiniciar para ejecutar los cambios.

Las sefiales afiadidas al controlador virtual mediante el uso del Editor de instancias
deben aparecer en la vista Disefo de la ventana Ldgica de estacion para crear la
conexion graficamente entre varios elementos de estacion y el controlador virtual.

En la ventana Légica de estacion, haga clic en la pestana Diseio y haga clic en
la flecha en el controlador virtual y, a continuacidn, seleccione la sefial que debe
exponerse.
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Configuracidn de la I6gica de estacion
1 En la pestana Simulacidn, en el grupo Configurar, haga clic en Légica de
estacion. Se abre la ventana Légica de estacion. Esta ventana muestra
todos los componentes que forman parte de la estacion.

2 Haga clic en la pestaiia Senales y conexiones y, a continuacion, haga clic
en Ainadir conexion de E/S. En la ventana Afadir conexidn de E/S, cree las
siguientes conexiones.

Objeto de |Senal de |Objeto de |Seiial o pro-|Descripcion
origen origen destino piedad de
destino

SC_InFee- |doBoxIin- |IRB4600 diBoxInPos |Cuando el Sensor de linea de-
der Pos tecta la caja, el transportador

de alimentacién envia la sefal
de salida diBoxInPos al contro-

lador virtual.
IRB4600 doVacuum |SC_Va- diAttach El controlador virtual envia la
cuumTool sefal doVacuum ala SC_Vac-

cumTool. La SC_VaccumTool
simula el vacio y sujeta la pieza.

SC_Vacuum-|doAttached [IRB4600 |diVacuum |La SC_VacuumTool agarra el
Tool objeto y envia la senal al contro-
lador virtual.

Q Recomendacién

Como alternativa, estas sefales pueden configurarse en la vista Disefio
de la ventana Légica de estacion.

3 Utilice el siguiente fragmento de cédigo para simular el transportador de
alimentacién.
MODULE Mbdul el

CONST robt ar get
pH ck: 5[ 300. 023, 150, 209. 481] , [ 0, - 0. 707106781, 0. 707106781, (], [ 0, 0, 0, O],



[ 9E+09, 9E+09, 9E+09, 9E+09, 9E+09, 9E+09] ] ;

| * kdkhhkhhhhhhdhhhhdhdhhhdhdhdhdhdhdhdhdhdhdhdhdddddhddddddddn
|

! Procedure nmmin
|

I Smart Conponent exanple, Pick and Place application.
!

!***********************************************************
PROC mai n()

VWH LE TRUE DO

Pi ckPart ;

ENDWHI LE

ENDPRCC

PRCC Pi ckPart ()

I** The robot noves to a wait position 200 nm above the pick
position. **

Moved O f s(pPi ck, 0, 0, 200), v500, z1, t Vacuum Wbj : =wobj | nFeeder ;

I** The robot waits for a box to pick at the infeeder stop.

* %

Wai t DI di BoxI nPos, 1;

1** The robot goes to the pick position. **

MoveL pPick, v100, fine, t Vacuum Wbj : =wobj | nFeeder ;

I** To attach the box, the robot turns on the digital output
signal "doVacuum' which is connected to the

Smart Conponent "SC Vacuunilool ". **

Set DO doVacuum 1;

I** The robot waits for the digital input signal "di Vacuunt
to go high, which comes from " SC_Vacuunirool "

and indicates that the box is attached. **

VWai t DI di Vacuum 1;

I** The robot noves up fromthe infeeder. **

MoveL O f s(pPick, 0, 0, 200), v500, z1, t Vacuum Wobj : =wobj | nFeeder ;

I** The robot nmoves to the drop position above the pallet. **

Movel
Cf f s(pPi ck, 0, - 800, 200), v500, fi ne, t Vacuum Wbj : =wobj | nFeeder ;



1** To detach the box, the robot turns off the digital output
si gnal "doVacuuni which is connected to the

Smart Conponent "SC Vacuunilool ". **

Set DO doVacuum O;

1** The robot waits for the digital input signal "di Vacuunt
to goes | ow, which comes from "SC Vacuunilool " and

i ndicates that the box is detached. **

Wai t DI di Vacuum O;

1** The wait tine similates the tine it takes for a real vacuum
gri pper to | oose the vacuum **

Wit Time 0.5;
ENDPRCC
ENDMODULE



7.3 Simulacion de cables mediante el uso de Fisica

Descripcion general

En una estacion, el cable que conecta los robots se ve sometido a un nivel de
desgaste considerable, lo que reduce su vida util. La Fisica de RobotStudio que
habilita la simulacion de cables ayuda a seleccionar el material adecuado para el
cable y a disefiar de forma precisa la longitud, el radio y la altura de montaje del
cable para optimizar su rendimiento.

Creacion de un cable

1 En la pestafia Modelado, en el grupo Crear, haga clic en Cable para crear

un cable. Cuando se abra el panel Crear cable, podra establecer las
propiedades del cable como su longitud, su radio, el material, etc.

También puede crear un cable desde la pestafa de contexto Fisica.

Haga clic en la estacion/el robot para afadir los puntos inicial y final del
cable.

Para afnadir un punto de control, seleccione un punto del cable y arrastrelo.
También puede definir un punto de control en el panel Crear cable. El punto
de control puede ser cualquier Punto libre o un Punto de anclado. Puede
unir el cable a uno o mas objetos usando el cuadro de lista Anclado a del
panel Crear cable.

4 Haga clic en Crear; el cable se visualiza en el navegador Disefo.

Establecer las propiedades de los materiales
Para definir o editar el material del cable seleccione una de las siguientes opciones.

En la pestafia contextual Fisica, haga clic en Material. Se abre el panel
Propiedades del material.

Puede seleccionar el material de la lista de materiales estandares o usar un
material personalizado. Haga clic en la opcién Editar materiales para editar
las propiedades del material.

En el navegador Modelado, haga clic con el botdn derecho en una pieza 'y
luego en Fisica\Material\Propiedades del material para abrir el panel Fisica
del material.

Puede seleccionar el material de la lista de materiales estandares o usar un
material personalizado. Haga clic en la opcion Editar materiales para editar
las propiedades del material.

Modificar la longitud del cable
1 En el navegador Disefio, haga clic con el botén derecho en el cable y luego

en Modificar cable. Se abre el panel Modificar cable.

2 Edite el parametro que necesite y haga clic en Aplicar.

Haga clic en las opciones Mas corto o Mas largo para modificar el largo del cable.



Aplicar comportamientos a objetos
Use la funcion de comportamiento para establecer varias caracteristicas de un
objeto RobotStudio relacionadas con el movimiento. Durante una simulacion, un
objeto fisico sigue las reglas de la fisica. En el navegador Disefo, haga clic con
el botdn derecho en una pieza y seleccione Fisica para establecer diferentes
opciones de comportamiento. Los siguientes ajustes estan disponibles.

- Inactivo: Este objeto no interactuara con otros objetos durante la simulacion.
« Anclado: La posicidn del objeto se mantendra fija durante la simulacion.

« Cinematica: Durante la simulaciéon, RobotStudio controla el movimiento del
objeto.

« Dinamica: Durante la simulacion, mientras esté en movimiento el objeto
sigue las reglas de la fisica.
De forma similar, las uniones creadas usando las opciones de Fisica del eje
seguiran las reglas de la fisica. Estas opciones son Articulacion de rotacion,
Articulacion prismatica, Articulacion de rétula y Bloquear eje.

Seleccion de material en simulacion fisica
RobotStudio incluye diversos materiales predeterminados para anadir sus
propiedades de material en la simulacion. Puede crear una copia de uno de los
materiales predeterminados y, a continuacion, manipular sus propiedades para
influir el comportamiento de elementos en la simulacion.

Propiedad Descripcion

Densidad Masa por volumen.

Modulo de Young Una propiedad mecanica que mide la rigidez de un material ma-
cizo.

Coeficiente de Poisson |El coeficiente de Poisson es una medicion de la contraccion que
ocurre cuando se estira un objeto.

Coeficiente de restitu- | Coeficiente de la velocidad relativa final a inicial entre dos objetos
cion después de que colisionen. Normalmente tiene un valor de 0 a
1, donde 1 representaria una colision perfectamente elastica.

Rugosidad (friccion) Friccion es la fuerza de resistencia al movimiento relativo de
superficies macizas que se deslizan una contra otra.

Propiedades del cable |Los cables se modelan internamente como cuerpos macizos
sujetos con resortes. Estos resortes pueden crear un efecto de
amortiguacion en el cable y su rigidez puede variar.

Ademas de las propiedades estandar, los cables se ven afectadas
por la amortiguacion del resorte (amortiguacion de contacto) y
la rigidez (médulo de Young)




Geometria de colision en modelado fisico

El ajuste del comportamiento de los movimientos de un robot para simulacién
depende considerablemente de las propiedades fisicas de los participantes en la
simulacion. Propiedades como la masa, la densidad, la friccidn entre las superficies,
y los efectos de la gravedad pueden desviar el comportamiento previsto de objetos
en la estacion. RobotStudio utiliza geometria de colision de objetos para realizar
célculos de colisiones. La creacion de la geometria de colision es una funcién que
consume una gran cantidad de recursos informaticos del PC, ya que utiliza mas
recursos de la CPU para calculos de colisiones. Por este motivo, se recomienda
que se excluyan los objetos estaticos de la estacion en los calculos de colisiones.

RobotStudio utiliza geometria de colision en simulaciones fisicas y geometria
normal para deteccion de colisiones.



7.4 Fisica de ejes

Los ejes definen la relacion geométrica entre un cuerpo rigido en relacién con el
entorno, o la relacion entre dos o mas cuerpos rigidos, que deben encontrarse
bajo determinadas condiciones. Cada eje se compone de ejes elementales o
eslabones que definen la relacion geométrica. Sobre estos ejes elementales pueden
actuar ejes de orden secundario como motores, limites o bloqueos. Los ejes o
articulaciones disponibles en RobotStudio son ejes o articulaciones de rotacion,
prismaticas, cilindricas, de rotula y bloqueo.



7.5 Puesta en servicio virtual utilizando el SmartComponent SIMIT

Descripcion general

El SmartComponent SIMIT permite la comunicacion de sefiales entre SIEMENS
SIMIT Simulation Platform y RobotStudio para realizar la puesta en servicio virtual.
SIMIT utiliza memoria compartida para comunicarse con RobotStudio. Esta memoria
compartida se crea en SIMIT. SIMIT escribe las sefiales de entrada se escribe en
el &rea de memoria y lee las sefiales de salida desde el area de memoria.
Representacion esquematica de la configuracion:

1 o

Consulte la seccion Componente inteligente SIMITConnection para conocer sus
propiedades y sefiales.

Unique name and naming
PLC tags convention for automatic

mapping
—— — E —

All symbols

Simulation
and robot
signals

RobotStudio
PLCSimAdvanced
(SIL)
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Requisitos previos

Debe instalarse RobotStudio 2019 y SIMIT ULTIMATE 9.1 y versiones posteriores
en el mismo ordenador.

Senales/Simbolos

Flujo de trabajo

El componente inteligente SIMITConnection reconoce tres tipos de simbolos de
acuerdo con una nomenclatura. Estos simbolos son Robot, Estacion y Proceso.
Los simbolos de estacion son sefales de controlador del robot. Los simbolos de
estacion (sefales ajenas al robot) controlan la conexion entre el PLC y diversos
componentes de estacion como por ejemplo sensores y actuadores durante
simulaciones. Los simbolos de proceso son sefiales internas que sélo residen en
SIMIT y que no se pasan a RobotStudio.

Utilice el siguiente flujo de trabajo para configurar, iniciar y ejecutar el intercambio
de sefales entre SIMIT y RobotStudio.

1 Configure el proyecto TIA en SIMIT. Mientras configura simbolos, asegurese
de que cada simbolo tenga un nombre exclusivo en el proyecto TIA.

2 Exporte los simbolos del portal TIA como un documento de simbolos en
formato Excel.

3 Importe el documento de simbolos a SIMIT.



4 Se crea un acoplamiento entre SIMIT y el simulador del PLC (PLCSim,
PLCSimAdvanced, OPC u otros programas).

5 Se crea un acoplamiento de memoria compartida para utilizarlo desde
RobotStudio.

6 El simbolo de Proceso sélo reside en SIMIT y debe manejarse a través de
macros de SIMIT, de la interfaz de usuario, etc.

7 Importe los simbolos de robot y estaciéon en la memoria compartida y realice
el siguiente ajuste.

Property Value
Time slice d
Shared memory name SIMITShared Memory

Mutax name MITShared MemoryMutex
Signal description in head

Header size 555
Big/Little Endian d
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- Division de tiempo: establezca el ciclo en el que el acoplamiento
intercambia datos. La division de tiempo 2 es la predeterminada, que
se corresponde con un ciclo de 100 ms.

 Nombre de memoria compartida: introduzca el nombre con el que
puede direccionarse el area de memoria compartida.

- Descripcion de las sefales en el encabezado: seleccione si SIMIT
creard o no un area de encabezado ampliado. Debe comprobarse la
descripcion de las sefales en el encabezado.

« Big/Little Endian: Little endian denota que el byte menos significativo
(la direccion de memoria mas baja) se almacena primero. Debe estar
seleccionado.

8 Inicie la simulacién en SIMIT.
9 Conecte el SmartComponent SIMITConnection en RobotStudio.

a En RobotStudio, en la pestafia Simulacion, en el grupo Configurar,
haga clic en Légica de estacion.

b En la ventana Ldgica de estacion, haga clic en Afiadir componente,
seleccione el componente inteligente SIMIT Connection en PLC.

¢ En el navegador Disefio, haga clic con el botén derecho en
SIMITConnection, y haga clic en Propiedades, introduzca el nombre
de la memoria compartida. Ya que RobotStudio y SIMIT se conectan
a través de la memoria compartida, es importante tener en cuenta que
el nombre de la memoria compartida debe ser idéntico en SIMIT y en
RobotStudio.

d Inicie la simulacion de SIMIT, conecte con RobotStudio y en el
navegador Disefo, haga clic con el botén derecho en SIMIT
Connection y, a continuacion, haga clic en Conectar para establecer
la conexion entre SIMIT y RobotStudio.



10 Inicie la simulacién en RobotStudio.

H Nota

Solo el componente inteligente SIMITConnection puede utilizar los controladores
virtuales del proyecto (o estacion). No es posible utilizar controladores de robot
reales o controladores virtuales que no formen parte del proyecto (o estacion).

Sincronizacion de tiempo

PLCSimAdvanced SIMIT RobotStudio

°coupng° I\&y coupling

Max signal delay= At,+ At; + At; +At,
xx1900000808

El retardo maximo de la senal es la suma del tiempo de ciclo de productos
individuales. Después del ciclo, el acoplamiento intercambia datos. Este retardo
afectara al tiempo de ciclo total de la célula de produccién. Normalmente, la
conexion se establece entre el PLC y los dispositivos de la célula, de manera que
el retardo de senal se duplicara debido a que se trata de una sefnal de
establecimiento y espera antes de continuar la simulacion. Esto afecta
considerablemente al tiempo de ciclo total simulado.

Durante la simulacion, las senales se sincronizan cada paso de tiempo, es decir,
24 milisegundos por defecto, valor que puede modificarse mediante la opcion
Simulacidn:Reloj de simulacion de RobotStudio. Cuando la simulacién no esta
en marcha, las senales se sincronizan cada 500 milisegundos.

Obtencion de valores de ejes del robot desde RobotStudio hasta SIMIT
Utilice el siguiente procedimiento para recuperar los valores de los ejes.




Nomenclatura para sefales de ejes

Las sefiales de ejes (tipo de datos REAL) deben cumplir con las siguientes
convenciones de nomenclatura en la memoria compartida. El simbolo de ejes debe
denominarse Jointfjoint_index]symbol_id o
Joint[system_name][mech_unit][joint_index]symbol_id.

Nomenclatura de sim-
bolos de ejes

Descripcion

Joint[joint_index]sym-
bol id

[joint_index] es un entero de 1-7. A través de esta nomen-
clatura, sélo puede utilizarse un robot con una unidad me-
canica individual.

symbol_id es un identificador arbitrario opcional que puede
utilizarse para proporcionar un nombre descriptivo al eje.

El symbol_id es un campo opcional que puede excluirse.

Por ejemplo, para obtener datos del eje 3 de un robot indi-
vidual en RobotStudio, el nombre del simbolo en SIMIT es
[Joint[3]].

Joint[system_na-
me][mech_unit][joint_in-
dex]symbol_id

[system_name] es un identificador unico del sistema de
robot; por lo tanto pueden obtenerse los valores de eje de
varios robots desde RobotStudio.

[mech_unit] es la unidad mecanica del robot.
[joint_index] es un entero de 1-7.

symbol_id es un identificador arbitrario opcional que puede
utilizarse para proporcionar un nombre descriptivo al eje.
El symbol_id es un campo opcional que puede excluirse.
Por ejemplo, para obtener datos del eje 3 de la unidad
mecanica ROB_1 del robot con nombre del sistema: Sys-
tem1 en RobotStudio, el nombre de simbolo en SIMIT es
Joint[System1]J[ROB_1][3].

Procedimiento

Este procedimiento requiere un controlador virtual activo.

1 Cree un proyecto en SIMIT, en la vista de arbol Proyecto, haga clic con el
botén derecho en Acoplamiento y seleccione Memoria compartida.

2 En la ventana Salida, introduzca los nombres de los simbolos de eje. Los
nombres de simbolos de eje utilizados en este ejemplo siguen la
nomenclatura requerida.

w Outputs Reset filter

Symbol name

Joint[1]

Joint[Controller1][Rob_1][2]

|
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Address Data type Commen!
MD18 REAL
MD25 REAL

3 En la ventana Memoria compartida, realice el siguiente ajuste.



Property Value

Time slice 2 i
Shared memory name RS_SIMIT_1

Mutex name SIMITShared MemoryMutex

Signal description in heade «

Header size 91

Big/Little Endian little =
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En RobotStudio, en la pestafia Simulacion, en el grupo Configurar, haga
clic en Logica de estacion.

En la ventana Ldgica de estacion, haga clic en Ahadir componente,
seleccione el componente inteligente SIMIT Connection en PLC.

En el navegador Diseio, haga clic con el botén derecho en SIMIT
Connection, y haga clic en Propiedades, introduzca el nombre de la memoria
compartida. Ya que RobotStudio y SIMIT se conectan a través de la memoria
compartida, es importante tener en cuenta que el nombre de la memoria
compartida debe ser idéntico en SIMIT y en RobotStudio, por ejemplo,
RS_SIMIT_1.

Inicie la simulacion de SIMIT, conecte con RobotStudio y en el navegador
Disefo, haga clic con el boton derecho en SIMIT Connection y, a
continuacion, haga clic en Conectar para establecer la conexion entre SIMIT
y RobotStudio. Si la conexion es satisfactoria, se muestran los valores de
eje en SIMIT.

w Outputs Resat filter

Symbol name Address Data type Comment
¥ ¥ ¥ Il -
- 0.6283185 Joint[1] MD18 REAL

-0.020089 Joint[Controller1][Rob_1][2] MD25 REAL
*
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Acoplamiento de sefales de robot con SIMIT

Nomenclatura para sefiales de robot
El SmartComponent SIMIT puede sincronizar un conjunto de simbolos de SIMIT
con los datos de entrada o salida de un dispositivo en la configuracién de EIO del
controlador del robot de acuerdo con las siguientes condiciones.

SIMIT SHARED MEMORY ROBOT CONTROLLER

Device Input Data

DIGITAL, GROUF or ANALOG signals
Robot Inj bols

Contiguous area built up by a mix
of BOOL {1 bit), BYTE (8 bits],
WORD/INT {16 bits) or
DWORD/DINT (32 bits) symbols

sync

e—

xx1900000832

« Los simbolos de entrada o salida del robot para un dispositivo EIO especifico
deben contener memoria compartida contigua.

En el siguiente ejemplo, se representa en SIMIT una sefal digital de entrada
con Device Mapping 17. Para garantizar la continuidad en la memoria
compartida, se utiliza aqui un simbolo ficticio de tipo de dato WORD. Un
simbolo de tipo WORD se representa mediante 16 bits en SIMIT. El area de
memotria compartida asignada al dispositivo [Dev123] se inicia en el primer
byte, por ejemplo, "1" en MW1. El simbolo de
Robot[Controller1][Dev123]Dummy1 ocupa dos bytes. Por este motivo se
asigna RobotSignallnput al primer bit del tercer byte M3.1. Esto asegurara
la ausencia de faltas de memoria en la memoria compartida.



» Inputs Reset filker

Default  Symbeol name Address Data type Comment
» ] Robot[Controllert [Dev123lummyt MW worD |
Robot{Contrallerl][Devi23)RebotSignal input [EN] BOOL
*
1dViswl | Controller] [(Station) x

Configuration - /0 System | 1/0 System X

Mame= Type Value Min Valee MaxVale Simulated Network  Dewce  Device Mepping Categ
MhrfiSag il 0 a 0 No DewceNet DevlZd B-15
My 0Sign &0 0 0 222 Mo DewceNet | Dev12: 07

D RobatSignalinput DI ] o 1 Ko DeviceNet DeviZd 17
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El area de simbolo de entrada o salida del robot puede iniciarse en cualquier
direccidén en la memoria compartida, pero siempre puede asignarse al
comienzo de los datos de entrada o salida de dispositivo EIO.

El inicio y fin del area del simbolo del robot se determina mediante el simbolo

del primer y ultimo robot para un sistema de robot especifico y dispositivo

EIO.

El tamano del area de simbolo de entrada o salida del robot en la memoria

compartida debe ser menor o igual que el tamafo del area de datos de

entrada o salida del dispositivo EIO.

Los simbolos de robot pueden pertenecer a cualquiera de los tipos de datos:

BOOL (1 bit), BYTE (8 bits), WORD/INT (16 bits) o DWORD/DINT (32 bits).

Si se utiliza un simbolo BOOL, todos los bits en el byte deben estar asignados

a un simbolo BOOL, a menos que sea el ultimo byte donde los ultimos bits

pueden dejarse sin asignar. El tipo REAL no es compatible con los simbolos

de robot.

Los simbolos de robot en SIMIT no tienen que corresponderse con (ni deben

tener el mismo tamano que) las sefiales de E/S individuales en el controlador

de robot. Ejemplos:

- Un simbolo de robot BYTE (8 bits) podria asignarse a los datos del

dispositivo para 8 sefales digitales de E/S en el controlador de robot.

- 2 simbolos de robot WORD (16 bits cada uno) puede asignarse a una
senal de grupo de 32 bit en el controlador de robot.

Es posible crear simbolos de robot que se correspondan exactamente con
un simbolo especifico, por ejemplo, puede crearse un simbolo de robot
BOOL (1 bit) que se corresponda con una sefial de E/S en el controlador de
robot.



Nomenclatura de simbo- | Descripcion

los de robot
Robot[system_name][de-| * El[system_name]es un identificador tnico del sistema de
vice_name]symbol_id robot; en consecuencia, pueden conectarse sefiales desde

varios robots al PLC.

» El[device_name] es el nombre del dispositivo en la confi-
guracion EIO del controlador de robot.

» El[symbol_id] es un identificador arbitrario para hacer que
los diferentes simbolos de robot sean unicos en SIMIT.

Por ejemplo, el primer simbolo de datos de entrada del
dispositivo EIO del PLC en el sistema de robot System1
podria tener el nombre de simbolo Roboi[Sys-
tem1][PLC]_IN1 en SIMIT.

Procedimiento

Este ejemplo requiere un controlador virtual activo con un dispositivo DeviceNet.

1

En el Editor de configuracion, cree sefiales de E/S para el Dispositivo (o
cualquier dispositivo), por ejemplo, RobotSignalOutput y RobotSignallnput.

En RobotStudio, en la pestafia Simulacion, en el grupo Configurar, haga
clic en Logica de estacion.

En la ventana Ldgica de estacion, haga clic en AhRadir componente,
seleccione el componente inteligente SIMIT Connection en PLC.

En el navegador Diseio, haga clic con el botén derecho en SIMITConnection,
y haga clic en Propiedades, introduzca el nombre de la memoria compartida.
Ya que RobotStudio y SIMIT se conectan a través de la memoria compartida,
es importante tener en cuenta que el nombre de la memoria compartida debe
ser idéntico en SIMIT y en RobotStudio, por ejemplo, RS_SIMIT_1.

Cambie a SIMIT, ahada simbolos de Entradas y Salidas de acuerdo con la
nomenclatura requerida.

Inicie la simulacion de SIMIT, conecte con RobotStudio y en el navegador
Disefio, haga clic con el botén derecho en SIMIT Connection y, a
continuacion, haga clic en Conectar para establecer la conexién entre SIMIT
y RobotStudio. Si la conexion es satisfactoria, las sefiales de E/S en SIMIT
se conectan automaticamente al componente inteligente SIMITConnection.
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Acoplamiento de sefiales de estacion con SIMIT

Nomenclatura para sefales de estacion

Durante la simulacion, la estacién senala al control la conexién entre el PLC y
diversos elementos de estacion, como por ejemplo sensores y actuadores.Los
componentes inteligentes replican estos elementos de estacion en RobotStudio
y muestran las sefiales de E/S que deben conectarse al PLC. Las sefiales de
estacion pueden utilizar cualquiera de los tipos de simbolos en SIMIT. Los simbolos
BOOL se asignan a sefales digitales en RobotStudio, los simbolos REAL cambian
a sefales analdgicas, de forma similar los simbolos BYTE, WORD, INT, DWORD
y DINT se convierten en sefales de grupo.

Para asignar el PLC y otros componentes inteligentes en la lI6gica de estacion, los
nombres de las sefales deben ser idénticos en el PLC y en el SmartComponent.
Este nombre Unico ayuda a RobotStudio a encontrar el componente inteligente

correcto y a asignar el simbolo correspondiente en el PLC. Si varios componentes
utilizan el mismo nombre de sefal, el usuario debe realizar una asignacién manual

en la Idgica de estacion.

Procedimiento

Este ejemplo requiere un controlador virtual activo.

1 En RobotStudio, en la pestaiia Simulacion, en el grupo Configurar, haga

clic en Logica de estacion.

2 Enlaventana Logica de estacion, haga clic en Ahadir componente,
seleccione el componente inteligente SIMIT Connection en PLC.



3 En el navegador Diseio, haga clic con el boton derecho en SIMIT
Connection, y haga clic en Propiedades, introduzca el nombre de la memoria
compartida. Ya que RobotStudio y SIMIT se conectan a través de la memoria
compartida, es importante tener en cuenta que el nombre de la memoria
compartida debe ser idéntico en SIMIT y en RobotStudio, por ejemplo,
RS_SIMIT_1.

4 Cambie a SIMIT y anada sefales de E/S en Entradas y Salidas por ejemplo,
Stn_Attach y Stn_Attached.

5 Inicie la simulacion de SIMIT, conecte con RobotStudio y en el navegador
Diseino, haga clic con el boton derecho en SIMIT Connection y, a
continuacion, haga clic en Conectar para establecer la conexion entre SIMIT
y RobotStudio. Si la conexion es satisfactoria, las sefales de E/S en SIMIT
se conectan automaticamente al componente inteligente SIMITConnection.
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7.6 Puesta en marcha virtual utilizando el componente inteligente Cliente de OPC

UA

Descripcion general

El SmartComponent Cliente de OPC UA permite la comunicacion de sefales entre
RobotStudio y otros entornos de simulacién que implementan un Servidor de OPC
UA, como B&R Automation Studio.

El Componente Inteligente OPC UA puede utilizarse para la puesta en marcha
virtual de celdas roboticas que incluyan PLCs. Para lograr la comunicacion entre
los dos entornos de simulacion, las sefales de la estacion y del robot se deben
asignar a los Nodos OPC UA en el PLC.

H Nota

Consulte la seccion Componente Inteligente OpcUaClient para conocer sus
Propiedades y Senales.

Requisitos previos

Un entorno de simulacion que implementa un Servidor de OPC UA, como B&R
Automation Studio.

Asignacion de senales a Nodos OPC UA

Nodos OPC UA

Senales de robot

Un Nodo OPC UA es una entidad que representa informacion en un Servidor de
OPC UA. Los nodos se identifican con un Nodeld exclusivo. El Nodeld se compone
de 3 partes: Namespace, Identifier Typee Identifier.

Un Servidor de OPC UA expone nodos que pueden ser leidos o escritos por clientes
OPC UA. El Componente Inteligente Cliente de OPC UA asigna las sefales de
RobotStudio a los Nodos OPC UA de la Variable NodeClass. Para mas informacion
sobre la Variable NodeClass, consulte las Especificaciones de OPC UA,
Arquitectura Unificada de OPC, Parte 3:Modelo de espacio de direcciones.

Las sefales de robot son senales de E/S que se asignan al area de memoria de
entrada o salida de un dispositivo en el controlador virtual. E| Componente
Inteligente OPC UA sincroniza toda el area de memoria de entrada o salida del
dispositivo con un nodo OPC UA, por lo que todas las sefales del dispositivo se
sincronizan juntas sin necesidad de asignar sefales individuales. Las sefiales del
robot no son visibles en el Componente Inteligente Cliente de OPC UA.

« Elnodo OPC UA debe ser una matriz de bytes de la misma longitud que el
area de memoria de E/S del dispositivo. El tipo de datos del nodo OPC UA
debe ser un subtipo de Byte (Identificador 3) con ValueRank establecido en
1 (OneDimension) y ArrayDimensions[0] establecido en el mismo valor que
Tamafio de entrada o Tamafio de salida del dispositivo de E/S. Consulte
Manual de referencia técnica - Parametros del sistema para obtener mas
informacioén sobre los parametros Tamano de entrada y Tamafio de salida
del dispositivo.



Senales de estacion

o

Consulte la documentacién del servidor OPC UA para saber qué tipo de
datos del servidor se corresponde al tipo de datos OPC UA Byte del
servidor OPC UA. Por ejemplo, en Automation Studio, tanto el tipo de datos
USINT como el BYTE corresponden al tipo de datos Byte.

* Los bits del Nodo OPC UA deben tener el mismo significado que los bits de
la asignacion de dispositivo en el controlador de robot. Por ejemplo, una
sefal digital con asignacidon de dispositivo 17 en el controlador corresponde
al bit 1 del byte 2 (indizado a cero) en el nodo OPC UA.

OPC UA SERVER ROBOT CONTROLLER

Device Input

Robot Input Node
Memory Area

A byte array of

length N DIGITAL, GROUP or

ANALOG signals

Device Output

Robot Output Node
Memory Area

A byte array of

length M DIGITAL, GROUP or

ANALOG signals

xx2100000249

Las senales de estacion son sefales ajenas al robot que conectan el PLC y varios
componentes de estacion, como sensores y actuadores, durante la puesta en
marcha virtual. EIl Componente Inteligente Cliente de OPC UA sincroniza las senales
de estacion entre RobotStudio y el PLC. Estas sefales son visibles en el
Componente Inteligente Cliente de OPC UA en la ventana Légica de estacion.
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En la figura anterior, Sensor1, Sensor2, Sensor3y asi sucesivamente, son sefales
de estacion sincronizadas por el Componente Inteligente Cliente de OPC UA.



Las sefales de estacidn pueden asignarse a un subconjunto especifico de tipos
de datos de OPC UA, como se muestra en la tabla siguiente.

Tipo de sefal de esta- |Tipo de datos OPC UA

cién

Digital Booleano

Analogica Float, Double

Grupo SByte, Byte, Int16, UInt16, Int32, UInt32, Int64 o UInt64

ﬂ Nota

Una seial de Grupo en RobotStudio es un entero sin signo de
32 bits. Un desajuste en el tamario de los bits puede provocar
un desbordamiento al leer o escribir sefiales entre RobotStudio
y el Servidor de OPC UA.

Ventana de dialogo de configuracion del Cliente OPC UA
Utilice la ventana de dialogo de configuracién del Cliente OPC UA para configurar
la asignacion entre los nodos del Servidor OPC UA y las sefiales de RobotStudio.
En la ventana Logica de la estacion, haga clic con el botén derecho del raton en
el componente inteligente OpcUaClient y, a continuacion, haga clic en Configurar...
para abrir esta ventana de dialogo.

22 OPC UA Client Configuration — B, X
OPC UA Server Nodes Smart Component Signals
O. Input Signal =» OPC UA Node Output Signal € OPC UA Node
Signal Signal Type OPC UA Node Signal Signal Type OPC U Node
Al Root = :
i Objects
3 Types
A Views
Controller Device IO Mapping
Device Output =p OPC UA Node Device Input €= OPC UA Node
Device OPC UA Node Device OPC UA Node
[ ok ][ comce
xx2100000510
Elemento Descripcion

Navegador de no- |Muestra los nodos del Servidor OPC UA conectado en una estructura
dos del Servidor de arbol. Para ver los nodos el componente inteligente OpcUaClient
OPC UA debe estar conectado al Servidor OPC UA.




Elemento Descripcion

Senales de compo- |Las senales de la estacion (componente inteligente) pueden asignarse
nente inteligente  |a nodos con tipos de datos Boolean, Float, Double o cualquier tipo
de entero. En el navegador de Nodos del servidor OPC UA, situe el
puntero del ratén encima del nodo para ver sus detalles en el globo
de informacién emergente.

Aiada el nodo OPC UA necesario para la configuracion a las listas
de Senales de Entrada o Sefiales de Salida desde el navegador de
Nodos del Servidor OPC UA mediante la operacion de arrastrar y
soltar o utilizando las opciones Asignar a sefial de entrada o Asignar
a sefal de salida del menu contextual.

Asignacion de E/S |La entrada/salida de un dispositivo en el controlador de robot puede
del dispositivo con-|asignarse a una matriz de bytes en el nodo OPC UA. En el navegador
trolador de Nodos del servidor OPC UA, situe el puntero del ratéon encima

del nodo para ver sus detalles en el globo de informacion emergente.

Anada el nodo OPC UA necesario para la configuracion a las listas
de Salida de dispositivo o Entrada de dispositivo desde el navega-
dor de Nodos del Servidor OPC UA mediante la operacion de
arrastrar y soltar o utilizando las opciones Asignar a entrada de
dispositivo o Asignar a salida de dispositivo del menu contextual.

Archivo de configuracion
El propdsito del archivo de configuracion (*.csv) es exportar o importar la asignacion
entre los nodos del Servidor de OPC UA y las sefiales de RobotStudio. Estos
archivos pueden verse con un editor de texto como el Bloc de notas o con un
programa de hojas de calculo como Microsoft Excel. El archivo de configuracion
almacena los datos en un formato tabular como el siguiente.

Campo de datos|Descripcion

NamespaceUri |Especifica el URI de espacio de nombres de un Nodo en el Servidor de
OPC UA.

IdentifierType |Especifica el tipo del Identificador (cualquiera de los valores Numeric,
String, Guid u Opaque).

Identificador La parte de Identificador de un Nodeld.

ReadWrite Especifica si el valor del Nodo OPC UA debe leerse o escribirse (valores
posibles: Read o Write).

En el caso de las sefales de estacion, el valor Read crea una sefial de
salida en el componente inteligente, mientras que Write crea una senal
de entrada.

Para las sefales del robot, Read especifica que los datos leidos desde
el Nodo OPC UA se escribiran en las sefales de entrada del robot (en

el area de memoria de entrada del dispositivo), mientras que Write es-
pecifica que las sefales de salida del robot (desde el area de memoria
de salida del dispositivo) se leeran y escribiran en el Nodo OPC UA.

Sefal El nombre de la sefial que se creara en el componente inteligente. Debe
estar vacio cuando se asignan las sefales de robot a un Nodo OPC UA.

SignalType El tipo de sefal que se creara en el Componente Inteligente (valores
posibles Digital, Analog o Group).

Debe estar vacio cuando se asignan las sefales de robots a un Nodo
OPC UA.

Controlador Especifica el nombre del controlador virtual. Debe estar vacio para las
sefales de estacion.

Dispositivo El nombre de un dispositivo en un bus en el controlador virtual especifi-
cado por Controlador. Se utiliza para asignar un Nodo OPC UA a las
sefales de robot. Debe estar vacio para las sefales de estacion.




Propiedades del Componente Inteligente Cliente de OPC UA

Propiedad Descripcion

Direccion de servidor |Direccion del Servidor de OPC UA, por ejemplo, opc.tcp://ipad-
dress:portnumber
» ipaddress se refiere a la direccién IP del Servidor de OPC
UA.

« portnumber se refiere al numero de puerto que identifica al
Servidor de OPC UA.

Conexion segura La casilla Conexidn segura esta seleccionada por defecto y garan-
tiza que el certificado del Servidor de OPC UA es de confianza y
que la conexion esta cifrada.

Conexion automatica | Seleccione esta casilla para garantizar la conexién automatica del
cliente a la Direccion de servidor especificada al cargar la estacion

y para volver a conectarse al servidor tras un fallo de conexidn.

Certificados de Servidor/Cliente

El Componente Inteligente genera automaticamente un certificado de cliente. Se
debe aceptar un certificado de seguridad del servidor cuando se conecta el
Componente Inteligente Cliente de OPC UA a un Servidor de OPC UA. Este proceso
garantiza una conexion segura entre el cliente y el servidor. Cuando se activa la
Conexiodn segura, la comunicacion entre el servidor y el cliente se encriptara
utilizando sus certificados.

ﬂ Nota

El Componente Inteligente del Cliente OPC UA admite la autenticacion anénima
y por nombre de usuario cuando se conecta al servidor OPC UA, las credenciales
para la autenticacion por nombre de usuario se pueden almacenar y recuperar
desde el Administrador de Credenciales de Windows.

El certificado de Cliente de OPC UA que se utiliza para conectarse al servidor se
almacena en: %localappdata%\ABB\RobotStudio\OPC UA Certificates\own\certs

1 o

El Servidor de OPC UA debe estar configurado para confiar en el certificado de
Cliente de OPC UA.

Sincronizacion de tiempo

Durante la simulacion, las sefales se sincronizan cada paso de tiempo, es decir,
24 milisegundos por defecto, valor que puede modificarse mediante la opcion
Simulacién:Reloj de simulacion de RobotStudio. Cuando la simulacién no esta
en marcha, las senales se sincronizan cada 500 milisegundos.

Flujo de trabajo

1 Configure un proyecto de PLC en cualquier entorno de simulacién con un
Servidor de OPC UA.

2 Conecte el Componente Inteligente Cliente de OPC UA en RobotStudio.




a En RobotStudio, en la pestafia Simulacién, en el grupo Configurar,
haga clic en Légica de estacion.

b En la ventana Ldgica de estacion, haga clic en Afhadir componente,
luego seleccione el Componente Inteligente OpcUaClient en PLC.

¢ En el navegador de Disefio haga clic con el botén derecho del raton
en OpcUaClient y luego en Propiedades, introduzca la URL del
Servidor de OPC UA en Direccion del servidor.
Por defecto estara marcada la casilla Conexion segura. Seleccione la
casilla Conexion automatica para conectar automaticamente el cliente
con la Direccidn de servidor especificada al cargar la estacion y para
volver a conectarse al servidor tras un fallo de conexion.

d Conéctese al Servidor de OPC UA haciendo clic con el botdn derecho
del raton en el Componente Inteligente y haga clic en Conectar.

e Acepte el certificado de seguridad para establecer la conexién con el
Servidor de OPC UA.

3 Configure los nodos OPC UA y las senales de RobotStudio en la ventana
de dialogo Configuracion del cliente OPC UA.

4 Inicie la simulacion.

Acoplamiento de seiiales de robot con nodos de OPC UA

Requisitos previos

Procedimiento

El siguiente ejemplo requiere un controlador virtual activo con un dispositivo
PROFINET con un tamaio de area de memoria de E/S de 64 bytes. Este ejemplo
también utiliza un proyecto de B&R Automation Studio con un PLC simulado y un
Servidor de OPC UA configurado.

1 En el Editor de configuraciéon en RobotStudio, cree sefiales de E/S para el
dispositivo, por ejemplo, RobotSignalOutput y RobotSignallnput.

2 En RobotStudio, en la pestaia Simulacion, en el grupo Configurar haga
clic en Logica de estacion.

3 En Ldgica de estacion haga clic en Ahadir componente, luego seleccione
el Componente Inteligente OpcUaClient en PLC.

4 Cambie a B&R Automation Studio, afiada las variables correspondientes a
las sefales de E/S, por ejemplo RobotSignalOutput y RobotSignallnput.

5 Anade dos variables de matriz de bytes con el mismo tamano que el area
de memoria del dispositivo controlador de robot, por ejemplo RobotOutput
y Robotinput de tipo USINT][0..63]. .

o

La senal de salida del robot es la entrada al PLC, por lo que RobotInput
debe ser del mismo tamano que el area de memoria de salida del
dispositivo y RobotOutput debe ser del mismo tamano que el area de
memotria de entrada del dispositivo.




6 Configure las variables Robotinputy RobotOutput para que estén disponibles
como nodos en el Servidor de OPC UA.

7 En el programa del PLC se lee de la variable RobotInput a las variables
correspondientes a las sefales de salida del robot, por ejemplo
RobotSignalOutput. Escriba las variables correspondientes a las sefiales de
entrada del robot en la variable RobotOutput .
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8 Construya la configuracién en Automation Studio y transfiérala al tiempo de
ejecucion del PLC, e inicie el tiempo de ejecucion.

9 Pase a RobotStudio, haga clic con el botén derecho en OpcUaClient y haga
clic en Propiedades. Introduzca la Direccion del servidor y seleccione
Conexion automatica para conectarse al servidor OPC UA.

10 En el navegador de Disefio haga clic con el boton derecho del ratén en
OpcUaClient y luego en Configurar... para abrir la ventana de dialogo
Configuracion del cliente OPC UA.

11 En el navegador de Nodos del Servidor OPC UA, busque el nodo RobotInput

y arrastrelo a la Salida de dispositivo. En el desplegable Dispositivo, haga
clic en el dispositivo PROFINET.

Del mismo modo, arrastre el nodo RobotOutput a la Entrada de dispositivo
y luego haga clic en el dispositivo PROFINET en el desplegable de
Dispositivo.

Si la configuracion es correcta, las senales se sincronizaran continuamente
entre la simulacion del PLC en Automation Studio y el controlador virtual en
RobotStudio.

Acoplamiento de sefales de estacion

Requisitos previos

Este ejemplo requiere un proyecto de B&R Automation Studio con un PLC simulado
y un Servidor de OPC UA configurado.

Procedimiento

1 En RobotStudio, en la pestaiia Simulacion, en el grupo Configurar, haga
clic en Logica de estacion.



En la ventana Légica de estaciéon, haga clic en Anadir componente, luego
seleccione el Componente Inteligente OpcUaClient en PLC.

Haga clic con el boton derecho en OpcUaClient y haga clic en Propiedades.
Introduzca la Direccion del servidor y seleccione Conexion automatica
para conectarse al servidor OPC UA.

Pase a B&R Automation Studio, afiada las variables correspondientes a las
sefales de E/S como corresponda, por ejemplo dos variables Booleanas
SensorActivated y ActivateConveyor. Configure las variables para que estén
disponibles como nodos en el Servidor de OPC UA.

En el programa del PLC se lee y escribe desde las variables segun sea
necesario.

st RobofTask:Main.st [

> NER=Rk T} ¢ ah & = 2
Object Name Desaription
B ) OPC_UA_Station_Signal_Example
42 Globaltyp Global data types
B |4 Globalvar Global variables FROGRAN _INIT
H . END_PROGRAM
Global lbraries
PROGRAM CYCLIC
G st [Main.st ] Init. cyclic. exit code
B # Typestp Local data types
B @ Varables.var Local variables
e @ ActivateConveyor

- @ SensorActivated
ActivateConveyor

END_IF;

= TavE;

END_PRCGRAM

DROGRAM _EXIT
END_PRCGRAM
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Construya la configuracién en Automation Studio y transfiérala al tiempo de
ejecucion del PLC. Inicie el tiempo de ejecucion.

En el navegador de Disefo haga clic con el boton derecho del ratén en
OpcUaClient y luego en Configurar... para abrir la ventana de dialogo
Configuracion del cliente OPC UA.

En el navegador de Nodos del Servidor OPC UA, busque el nodo
SensorActivated y arrastrelo a la lista de Senales de Entrada. Del mismo
modo, arrastre el nodo ActivateConveyor a la lista de Sefales de salida.
Haga clic en Aceptar y las nuevas sefales apareceran en el componente
inteligente OpcUaClient.

Conecte las sefiales de E/S del componente inteligente Cliente OPC UA a
otros componentes inteligentes de RobotStudio. Si la conexién es correcta,
las sefales de E/S se sincronizan continuamente entre la simulacion del
PLC y RobotStudio.

Exportacion e importacion de archivos de configuracion al Componente Inteligente
Una configuracion de OpcUacClient se puede exportar desde una estacién e
importada a otras estaciones.

Para exportar un archivo de configuracion, en el navegador de Disefio haga
clic con el botén derecho del ratén en el componente inteligente OpcUaClient
y haga clic en Exportar configuracion... y guarde el archivo de configuracién.

Para importar un archivo de configuracion, en el navegador de Disefio haga
clic con el botén derecho del ratén en el componente inteligente OpcUaClient



y haga clic en Importar configuracion..., busque la carpeta necesaria y
seleccione el archivo de configuracion.

Las sefiales del archivo de configuracion se mostraran como entradas y
salidas en el componente inteligente OpcUaClient.

o

El archivo de configuracién importado sobrescribe la configuracion
existente.




8 Implementar y compartir

8.1 Guardar y cargar programas y modulos de RAPID

Descripcion general
Uno de los objetivos de la creacion de simulaciones en RobotStudio es crear un
programa de robot que pueda transferirse al controlador de robot. Los programas
RAPID se almacenan en los controladores virtuales de la estacion correspondiente.
Puede guardar programas enteros o médulos especificos.

Existen tres alternativas para compartir estos programas con controladores de
destino: guardar el programa como un archivo en el ordenador anfitrion y transferir
estos archivos a los controladores de destino, crear una copia de seguridad y
restaurar el archivo en el controlador de destino o transferir el archivo mediante
el uso de la funcion de transferencia.



8.2 Cémo compartir una estacion

Descripcion general

Utilice la funcion Pack&Go para crear un paquete (*.rspag) de una estacion activa.
Esta funcion le ayuda a guardar su estacion, incluidos sus archivos de biblioteca
y controladores virtuales, en un solo archivo. Es posible utilizar la funcion
Unpack&Work para desempaquetar el archivo Pack&Go en otro ordenador. El
archivo Pack&Go excluye RobotWare, pero los complementos de RobotWare que
forman parte de la estacion se incluyen en él. EI RobotWare requerido debe
instalarse en el ordenador de destino, pero cualquier complemento de RobotWare
requerido se incluye/distribuye con el archivo Pack&Go.

El formato Pack & Go representa el modo recomendado para compartir las
estaciones de RobotStudio.

Empaquetado de una estacion

1

En la pestafa Archivo, en Compartir, haga clic en Pack and Go. Se abre la
ventana de didlogo Pack & Go.

Introduzca un nombre para el paquete y haga clic en Examinar para
seleccionar la ubicacion en la que se guardara.

Opcionalmente, seleccione la opcidn Incluir paquete de distribucion de
bibliotecas ABB. Cuando se selecciona esta opcion, si una biblioteca esta
asociada a un paquete de distribucion ABB, todo el paquete se incluira en
el archivo Pack&Go. Esto significa que no sera necesaria una conexion a
Internet para descargar la biblioteca durante el desempaquetado.
Opcionalmente, marque la casilla Proteger el paquete con contrasena,
escriba la contrasefia en el campo Contrasefa para proteger el paquete y
haga clic en Aceptar.

Desempaquetado de una estacion

1

En la pestafa Archivo, haga clic en Abrir y a continuacion busque la carpeta
y seleccione el archivo Pack&Go; se abre el asistente Unpack & Work.

En la pagina Welcome to the Unpack & Work Wizard (Bienvenido al asistente
para Desempaquetar y trabajar), haga clic en Siguiente.

ﬂ Nota

Un archivo Pack&Go protegido con contrasefna pide una contrasefia para
cargar la estacion.

En la pagina Seleccionar paquete, haga clic en Examinar y a continuacién
seleccione el Archivo Pack&Go a desempaquetar y la carpeta de destino.
Haga clic en Siguiente.

En la pagina Gestionar bibliotecas seleccione la biblioteca de destino. Hay
dos opciones disponibles Cargar archivos desde PC local o Cargar archivos
desde Pack & Go. Haga clic en una opcion para elegir la ubicacion desde
la que se deben cargar los archivos necesarios y haga clic en Siguiente.



o

El archivo de estacidn en el archivo Pack&Go utiliza el archivo de biblioteca
(*.rslib). Si el PC tiene una version posterior del archivo de biblioteca,
seleccione la opcidn Cargar archivos del PC local para cargar la version
del PC del archivo de biblioteca.

5 En la pagina Controlador virtual, seleccione la Version de RobotWare y
haga clic en Ubicaciones para acceder al complemento de RobotWare y
la carpeta del grupo de medios. Opcionalmente, active la casilla de
verificacidn para la restauracion automatica de la copia de seguridad. Haga
clic en Siguiente.

6 En la pagina Listo para desempadquetar, repase la informacién y haga clic
en Finalizar.

7 En la pagina Unpack & Work finalizado, repase los resultados y haga clic
en Cerrar.

F o

Si durante una operacion de desempaquetado selecciona la opcién Copy
configuration files to SYSPAR folder, los archivos de configuracion (CFG) del
controlador virtual de copias de seguridad del archivo Pack& Go se copian en
la carpeta SYSPAR del nuevo controlador virtual. Esto se hace para evitar
cualquier pérdida de datos de configuracion durante un I-start. Seleccione esta
opcion para configuraciones complejas como un sistema de pintura.




8.3 Captura de la pantalla seleccionada

Descripcion general

La captura de pantalla contiene dos funciones que resultan utiles en fines de
demostracion y formacion:
« La funcion Captura de pantalla que permite capturar una imagen de la
aplicacion.
« La funcion Grabar pelicula que permite hacer una grabacion de su trabajo
en RobotStudio, ya sea de toda la interfaz grafica de usuario o sélo de la
ventana Graficos.

Realizacion de capturas de pantalla

Utilice la funcidn de captura de pantalla para capturar una imagen de la aplicacion
completa o una ventana de documento activa, como por ejemplo la ventana
Graficos. La captura de pantalla se puede tomar mediante el uso del método
abreviado de teclado CTRL + B o mediante el uso del boton Captura de pantalla
en la barra de herramientas de acceso rapido.

Para habilitar el comando Captura de pantalla en la barra de herramientas de
acceso rapido:

1 Haga clic en la barra de herramientas de acceso rapido, y haga clic en
Personalizar comandos en el menu desplegable. Opciones:General:Captura
de pantalla.

Se abre la ventana de dialogo Personalizar comandos y barra de herramientas
de acceso rapido.

2 En el cuadro Mostrar comandos de, seleccione Otros comandos y, a
continuacion, seleccione Captura de pantalla.

3 Haga clic en el boton Ahadirs> para anadir esta opcion a la Barra de
herramientas de acceso rapido y haga clic en Cerrar.

Se afnade el icono de captura de pantalla a la barra de herramientas.

4 En la barra de herramientas de acceso rapido, haga clic en Captura de
pantalla, la captura de pantalla se guarda en la carpeta C: \ User s\ <user
name>\ Pi ct ures.

Grabacion de peliculas

Descripcion general

RobotStudio proporciona tres opciones para grabar peliculas, Grabar simulacion,
Grabar aplicacion y Grabar graficos. La opcion Grabar aplicacion graba la interfaz
de usuario completa de RobotStudio, incluyendo el cursor y los clic del ratén de
la simulacion. Estas grabaciones se utilizan para demostrar funciones concretas.
La opcidn Grabar simulacién es similar a la opcion Grabar aplicacién, aunque se
graba en tiempo virtual.



Grabacion de la pantalla

1

En la pestafia Simulacion en el grupo Grabar pelicula, haga clic en Grabar
aplicacion para capturar toda la ventana de la aplicacion o en Grabar graficos
para capturar sélo la ventana Graficos.

Después de grabar, haga clic en Detener la grabacion.
Haga clic en Ver grabacion para reproducir la captura mas reciente.



8.4 Grabar una configuracion

Requisitos previos

Procedimiento

Graba unicamente la vista de graficos y utiliza el tiempo virtual para grabar los
fotogramas. La ventaja en este caso consiste en que la grabacién no se vera
afectara por la configuracion del PC o la carga en el PC en el momento de la
grabacion, ya que los fotogramas se graban con el registro de fecha y hora virtual.

Para utilizar la funcién de grabacién de simulacion, el componente Caracteristicas
multimedia debe estar instalado en el sistema Windows. Esta opcién no esta
disponible en las ediciones Windows N y KN. Descargue e instale este componente
desde

https:/support.microsoft.com/help/3145500/media-feature-pack-list-for-windows-n-editions.

@ iCUIDADO!

La grabacion y exportacidn de videos no sera posible sin este componente.

1 En el grupo Grabar pelicula, haga clic en Grabar simulacion para grabar la
siguiente simulacion en una secuencia de video.

2 Después de grabar, haga clic en Detener la grabacion.

La simulacidn se guarda en una ubicacion predeterminada que se muestra
en la ventana Salida.

3 Haga clic en Ver grabacion para reproducir la grabacion.



8.5 Creacion de animacion en 3D de su simulacion

Descripcion general
Project Viewer (visor de proyectos) puede reproducir una estacion en 3D en
ordenadores que no tienen instalado RobotStudio. Empaqueta el archivo de
estacion junto con los archivos necesarios para ver la estacion en 3D. También
puede reproducir simulaciones grabadas.

Requisitos previos
Estos requisitos previos soélo son aplicables cuando Project Viewer se guarda en
formato *.exe .
« Visual C++ Redistributable for Visual Studio 2015-2022.

« .NET Framework 4.8 debe estar instalado en el ordenador utilizado para la
reproduccion.

Creacion y carga de Project Viewer
Siga los siguientes pasos para crear y guardar Project Viewer como un archivo en
el PC local y, a continuacidn, abra este archivo en un visor 3D.

1 « Para crear un Project Viewer sin simulacion.

En la pestafna Archivo, haga clic en Compartir y, a continuacion, en
Exportar Viewer.

« Para crear un Project Viewer con simulacién.
En la pestafia Simulacion, en el grupo Controlador de simulacién,
haga clic en Exportar Viewer.

2 Se abre el cuadro de didlogo Exportar Viewer. En el grupo Ubicacion,
seleccione Este PC.

3 Hagaclic en el botén ... para buscar y seleccionar una carpeta para guardar
el proyecto.

4 Seleccione el formato de archivo en la lista Guardar como tipo. Este project
viewer puede guardarse en formato *.exe,*.glb (archivo gITF) o *.rsstnv
(archivo Station Viewer).

5 Haga clic en Crear.

Los botones de control de la simulacion se activan cuando Project Viewer
contiene una simulacién grabada. Cuando se inicia una simulacién, se graban
los movimientos y la visibilidad de los objetos. Esta grabacion puede incluirse
en Project Viewer.

6 Para cargar Project Viewer, haga doble clic en el archivo del paquete. Los
resultados se muestran en la ventana Salida y el archivo de proyecto
incrustado se carga automaticamente y se presenta en un visor 3D.

1 o

Project Viewer hereda los ajustes predeterminados de RobotStudio. Para
personalizar estos ajustes en la pestafa Archivo, haga clic en Opciones
para editar los ajustes.




8.6 Implementacion de un programa RAPID en un controlador de robot

Descripcion general
Utilice la funcidn de transferencia para transferir los programas RAPID creados
offline en un controlador virtual a un controlador de robot en la planta o a otro
controlador virtual. Como parte de la funcion de transferencia, también puede
comparar los datos presentes en el controlador virtual con los presentes en el
controlador de robot y a continuacién seleccionar los datos que desee transferir.

Relaciones para la transferencia de datos
Para transferir datos, debe definirse una Relacidn entre los dos controladores.
Una Relation define las reglas para la transferencia de datos entre dos
controladores.

Creacion de un elemento Relation
Cuando se enumeran dos controladores en el navegador Controlador, puede
crearse una Relation centre ellos. Para crear una Relation:

1 En la pestafia Controlador, en el grupo Transferir, haga clic en Crear
relacion.

Se abre la ventana de dialogo Crear relacion.
2 Introduzca un Nombre de relacién para la relacién.
3 Seleccione en la lista el Primer controlador.

El Primer controlador, también denominado como origen, es el propietario
de los datos transferidos.

4 En la lista especifique el Segundo controlador. Puede tratarse de un
controlador de robot o de otro controlador virtual.

El Segundo controlador, también denominado como destino, recibe los datos
transferidos.

5 Haga clic en Aceptar.
En este momento se crea la relacion entre los controladores.

Se abre el cuadro de didlogo Relation donde puede configurar y ejecutar la
transferencia. Las Relations de un controlador se enumeran bajo el Nodo Relations
en el navegador de Controlador.

1 o

Las propiedades de la relacion se guardan en un archivo XML dentro de
INTERNAL en la carpeta de sistema del primer controlador (origen).

Transferencia de datos
Puede configurar los detalles de la transferencia de datos, asi como ejecutar la
transferencia, en la ventana de dialogo Relation.

Para abrir la ventana de dialogo Relation, haga doble clic en una relacion. También
puede seleccionar una relacién en el navegador Controlador y a continuacion, en
el grupo Transferir, hacer clic en Abrir relacion.



Configuracién de la transferencia
Antes de ejecutar una transferencia, configure los datos a transferir, en el
encabezado Transfer Configuration. Siga estas indicaciones para configurar la
transferencia.

Utilice las casillas de verificacion en la columna Included para incluir o excluir
los elementos correspondientes mostrados en la estructura de arbol. Se
transferiran todos los elementos de un mdédulo que incluya. Los demas
elementos no enumerados de un médulo, por ejemplo comentarios, registros,
etc., se incluiran automaticamente en la transferencia.

La columna Action muestra una presentacion preliminar del resultado de la
operacion de transferencia, basada en los elementos incluidos o excluidos.

Si un médulo existe tanto en el controlador de origen como en el de destino
y la columna Action muestra Update, haga clic en Comparar en la columna
Analizar. De esta forma se abre el cuadro Compare, que muestra en paneles
diferentes las dos versiones del mddulo. Las lineas afectadas aparecen
resaltadas y también puede recorrer los cambios. Puede elegir una de las
siguientes opciones para la comparacion:

- Origen con destino: compara el médulo de origen con el médulo de
destino.
- Origen con resultado: compara el médulo de origen con el mdédulo
que sera el resultado de la operacion de transferencia.
BASE (moddulo), los datos de objetos de trabajo y los datos de herramienta
estan excluidos de forma predeterminada.

Ni wobjdata wobj0, tooldata tool0 ni loaddata load0 del médulo BASE estan
disponibles para la inclusién.

Las tareas sdélo pueden ser transferidas si:

Esta presente el acceso de escritura al controlador de destino (debe
obtenerse manualmente).

Las tareas no se estan ejecutando.
La ejecucion del programa se encuentra en el estado parado.

Ejecucion de la transferencia
En el encabezado Transfer se muestran los mddulos de origen y destino, junto
con la flecha que indica el sentido de la transferencia. Puede cambiar la direccién
de la transferencia haciendo clic en Cambiar direccién. De esta forma también se
intercambian los mdédulos de origen y destino.

Para ejecutar la transferencia, haga clic en Transferir ahora. Aparece una ventana
de didlogo que muestra un resumen de la transferencia. Haga clic en Si para
completar la transferencia. El resultado de la transferencia se muestra para cada
mddulo en la ventana Salida.

El boton Transferir ahora esta desactivado si:

No es posible transferir ninguna de las tareas incluidas.
Se requiere el acceso de escritura, pero no se dispone de él.



o

Si uno de los distintos mdédulos falla, se muestra el siguiente mensaje de error.
Modul e xxx.zzz has failed. Do you want to continue?




9 Instalacion del software del controlador del robot

9.1 Instalacion

9.1.1 Acerca de la instalacion

Descripcion general

En esta seccidn se describe como crear, modificar y copiar sistemas que ejecutar
en controladores de robot y virtuales mediante el Caracteristica de instalacion.

ﬂ Nota

Utilice el Administrador de instalacion para crear y modificar sistemas con la
version 7 de RobotWare. Utilice el Administrador de instalacién 6 para crear y
modificar sistemas con la versién 6.0 de RobotWare. Utilice System Builder para
crear y modificar sistemas basados en versiones anteriores de RobotWare.

Acerca de los sistemas reales y virtuales y los archivos de licencia

Productos

Cuando se utilizan archivos de licencia reales para crear un controlador de robot,
los archivos de licencia contienen las opciones pedidas por el usuario y, en la
mayoria de los casos, no se requiere ninguna configuracion adicional. Los archivos
de licencia real pueden utilizarse para crear tanto controladores de robot como
controladores virtuales.

Cuando se utilizan archivos de licencia virtuales para crear un controlador virtual,
esta disponible la totalidad de opciones y modelos de robot, lo que resulta util a
efectos de evaluaciones pero requiere mas trabajo de configuracion a la hora de
crear el controlador virtual. Los archivos de licencia virtuales solo pueden usarse
para crear sistemas virtuales.

La palabra producto designa colectivamente distintos elementos de software, tales
como RobotWare, complementos de RobotWare, software de terceros, etc. Se
trata de productos de distribucion libre o con licencia; los productos con licencia
requieren un archivo de licencia valido.

Paquetes de implementacion y el repositorio

Se puede usar Modificar Instalacion para crear un paquete de instalacion o de
actualizacion fuera de linea en un lapiz de memoria USB, que luego se puede
instalar desde FlexPendant. El repositorio es el almacenamiento en el que se
colocan todos los archivos necesarios para crear y modificar sistemas RobotWare.

Requisitos previos

A continuacidn se enumeran los requisitos previos para la creacion de un sistema:
» Un archivo de licencia RobotWare para el sistema, para crear un sistema
que ejecutar en un controlador de robot. La archivo de licencia se entrega
con el controlador.



Un archivo de licencia virtual para crear un sistema para uso virtual. Todos
los productos se suministran con un archivo de licencia virtual.

La instalacion en un controlador de robot requiere una conexion entre el
ordenador y el puerto de servicio o Ethernet del controlador.
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Actualizacion de un sistema RobotWare existente

Descripcion
El caso mas frecuente de actualizacion del sistema RobotWare es la actualizacion
de uno o varios softwares, por ejemplo, RobotWare y complementos. Esta es una
operacion frecuente cuando se efectua la puesta en servicio, especialmente en
las grandes instalaciones.

ﬂ Nota

Para realizar una actualizacion del sistema RobotWare, el controlador debe estar
en el modo de sistema RobotWare.

La actualizacion del sistema modifica la configuracion del sistema RobotWare
actualmente instalado. Hay diferentes tipos de cambios de configuracion, como:

« Anadir o eliminar licencias
« Actualizacion, eliminacién del software instalado o adicion de software nuevo
» Activar o desactivar funciones opcionales

Antes de realizar una actualizacion del sistema, se recomienda:

« crear una copia de seguridad del sistema (datos del usuario) y guardarla en
un medio de almacenamiento externo.

« crear una instantanea del estado actual del sistema.

Actualizacion de un software en el sistema RobotWare
El procedimiento siguiente indica los pasos involucrados durante la actualizacion
del sistema RobotWare.

@ iCUIDADO!

No apague el controlador mientras esta en curso la actualizacién del sistema.
Si se apaga el controlador en el peor de los casos esto puede provocar la
corrupcion de los datos en el sistema RobotWare, en cuyo caso es necesario
reinstalarlo.

Acceda a la vista Modificar instalacion en RobotStudio.
2 Seleccione Software > Incluido.

En la ventana Software incluido se muestra el software incluido en el sistema
RobotWare actual.

4 Seleccione el producto que se desea actualizar y toque Actualizar.

5 En la ventana Actualizar software, seleccione la version de software que
desea utilizar y toque Aceptar.

La pestafia Resumen presenta un resumen de todos los cambios:

Continue para modificar el sistema, o bien seleccione Aplicar/Aplicar y
restablecer para confirmar y guardar los cambios.



o

El cuadro de didlogo Modificar Instalacion se cerrara durante la
actualizacion del controlador.

Cuando finaliza el proceso de actualizacion, compruebe el registro de
eventos para obtener informacidn sobre los resultados de la actualizacion.
Una actualizacion exitosa se indicara en el registro de eventos mientras
que si falla la actualizacion se generaran uno o mas registros de error.

Anadir/eliminar software
El procedimiento siguiente indica los pasos involucrados durante la actualizacion

del sistema RobotWare.

@ {CUIDADO!

No apague el controlador mientras esta en curso la actualizacién del sistema.
Si se apaga el controlador en el peor de los casos esto puede provocar la
corrupcién de los datos en el sistema RobotWare, en cuyo caso es necesario
reinstalarlo.

1 Acceda a la vista Modificar instalacion en RobotStudio.
2 Seleccione Software > Incluido.
3 Enlaventana Software incluido se muestra el software incluido en el sistema
RobotWare actual. Seleccione una de las siguientes opciones:
« Seleccione la casilla del producto para el software que desea anadir
al sistema.
- Desmarque la casilla del producto para eliminarlo del sistema.

ﬂ Nota

Los productos pueden tener dependencias de determinadas
versiones de otros productos. Un producto sélo puede ser eliminado
si se eliminan también todos los productos que dependen de él.

4 La pestafia Resumen presenta un resumen de todos los cambios:

5 Continue para modificar el sistema, o bien seleccione Aplicar/Aplicar y
restablecer para confirmar y guardar los cambios.

o

El cuadro de didlogo Modificar Instalacion se cerrara durante la
actualizacion del controlador.

Cuando finaliza el proceso de actualizacion, compruebe el registro de
eventos para obtener informacidn sobre los resultados de la actualizacion.
Una actualizacion exitosa se indicara en el registro de eventos mientras
que si falla la actualizacion se generaran uno o mas registros de error.




Anadir/eliminar paquetes adicionales
El procedimiento siguiente indica los pasos involucrados durante la actualizacion

del sistema RobotWare.

@ {CUIDADO!

No apague el controlador mientras esta en curso la actualizacién del sistema.
Si se apaga el controlador en el peor de los casos esto puede provocar la
corrupcion de los datos en el sistema RobotWare, en cuyo caso es necesario
reinstalarlo o recuperarlo desde una snapshot.

1 Acceda a la vista Modificar instalacién en RobotStudio.
2 Seleccione una de las siguientes opciones:
- Para anadir paquetes adicionales, seleccione Software > Disponible
y toque Incluir.
+ Para eliminar paquetes adicionales, seleccione Software > Incluido y
toque Eliminar.

ﬂ Nota

Los productos pueden tener dependencias de determinadas
versiones de otros productos. Un producto solo puede ser eliminado
si se eliminan también todos los productos que dependen de él.

ﬂ Nota

RobotWare es obligatorio y no se puede eliminar del sistema.

3 La pestafia Resumen presenta un resumen de todos los cambios:

4 Continue para modificar el sistema, o bien seleccione Aplicar/Aplicar y
restablecer para confirmar y guardar los cambios.

ﬂ Nota

El cuadro de didlogo Modificar Instalacion se cerrara durante la
actualizacion del controlador.

Cuando finaliza el proceso de actualizacion, compruebe el registro de
eventos para obtener informacidn sobre los resultados de la actualizacion.
Una actualizacion exitosa se indicara en el registro de eventos mientras
que si falla la actualizacion se generaran uno o mas registros de error.

Cambio del orden de instalacion del software al afadir/eliminar complementos RobotWare
Al anadir y quitar complementos de RobotWare al sistema, a veces es necesario
ajustar manualmente el orden de instalacion e inicializacion o los complementos
incluidos.
1 Acceda a la vista Modificar instalacion en RobotStudio.

2 Seleccione Software > Incluido.




3 Enlaventana Software incluido , pulse el botédn Orden de instalaciéon para
abrir la ventana Cambiar orden de instalacion. Seleccione un producto y
utilice las flechas arriba y abajo para cambiar el orden de instalacion.
Seleccione Hecho.

4 La pestafia Resumen indica que se ha actualizado el orden de instalacién.

5 Continue para modificar el sistema, o bien seleccione Aplicar/Aplicar y
restablecer para confirmar y guardar los cambios.

] o

El cuadro de didlogo Modificar Instalacion se cerrara durante la
actualizacion del controlador.

Cuando finaliza el proceso de actualizacion, compruebe el registro de
eventos para obtener informacidn sobre los resultados de la actualizacion.
Una actualizacion exitosa se indicara en el registro de eventos mientras
que si falla la actualizacion se generaran uno o mas registros de error.

Trabajar con selecciones de opciones

Descripcion general

Se pueden actualizar las siguientes categorias de funciones del sistema:
» Opciones del sistema
« Controladores
* Robots
+ FlexPendant

o

Al seleccionarlas algunas caracteristicas se amplian, mostrando mas opciones.
Por ejemplo, en la variante de controlador de grupo, sélo se tiene la opcién de
elegir el tipo de variante cuando primero se selecciona un controlador. Las
unidades de accionamiento adicionales funcionan de forma similar, algunas no
estan disponibles hasta que se selecciona un tipo de sistema de accionamiento
diferente. Esto significa que las opciones se pueden bloquear efectuadas las
selecciones.

Activar/desactivar opciones

@ {CUIDADO!

No apague el controlador mientras esta en curso la actualizacién del sistema.
Si se apaga el controlador en el peor de los casos esto puede provocar la
corrupcion de los datos en el sistema RobotWare, en cuyo caso es necesario
reinstalarlo.

1 Acceda a la vista Modificar instalacion en RobotStudio.
2 Seleccione la pestafia Opciones.



3 Seleccione la categoria de opciones que desee actualizar y las
correspondientes Opciones que se deban activar o desactivar para el
sistema.

o

Los elementos vinculados seran seleccionados automaticamente.
No se pueden seleccionar opciones contradictorias.

4 La pestafia Resumen presenta un resumen de todos los cambios:

5 Continde para modificar el sistema, o bien seleccione Aplicar/Aplicar y
restablecer para confirmar y guardar los cambios.

ﬂ Nota

El cuadro de didlogo Modificar Instalacion se cerrara durante la
actualizacion del controlador.

Cuando finaliza el proceso de actualizacion, compruebe el registro de
eventos para obtener informacidn sobre los resultados de la actualizacion.
Una actualizacion exitosa se indicara en el registro de eventos mientras
que si falla la actualizacion se generaran uno o mas registros de error.

Anadir licencias para permitir el acceso a opciones adicionales

@ iCUIDADO!

No apague el controlador mientras esta en curso la actualizacién del sistema.
Si se apaga el controlador en el peor de los casos esto puede provocar la
corrupcion de los datos en el sistema RobotWare, en cuyo caso es necesario
reinstalarlo.

Acceda a la vista Modificar instalacion en RobotStudio.
Seleccione la pestafia Opciones.
3 Seleccione Editar para acceder a la ventana Editar archivos de licencia.
Seleccione una de las siguientes opciones:
« Seleccione Afiadir para buscar una nueva licencia que anadir.
+ Seleccione una licencia existente y toque Eliminar.
4 La pestafia Resumen muestra un resumen de todos los cambios.

5 Continue para modificar el sistema, o bien seleccione Aplicar/Aplicar y
restablecer para confirmar y guardar los cambios.



o

El cuadro de didlogo Modificar Instalacion se cerrara durante la
actualizacion del controlador.

Cuando finaliza el proceso de actualizacion, compruebe el registro de
eventos para obtener informacidn sobre los resultados de la actualizacion.
Una actualizacion exitosa se indicara en el registro de eventos mientras
que si falla la actualizacion se generaran uno o mas registros de error.

Exportar e importar selecciones de opciones

@ {CUIDADO!

No apague el controlador mientras esta en curso la actualizacién del sistema.
Si se apaga el controlador en el peor de los casos esto puede provocar la
corrupcion de los datos en el sistema RobotWare, en cuyo caso es necesario
reinstalarlo.

1 Acceda a la vista Modificar instalaciéon en RobotStudio.
2 Seleccione la pestaiia Opciones.
3 Seleccione una de las siguientes opciones:

- Seleccione Exportar y vaya a la ubicacion donde desee guardar las
selecciones de opciones exportadas. Seleccione Guardar.

Las selecciones de opciones actuales se guardaran en un archivo RSF
que se puede importar o afadir a otros sistemas.

- Seleccione Importar, busque la ubicacion del archivo de configuracion
y seleccione Abrir.

H Nota

Primero se eliminaran todas las selecciones actuales.

« Seleccione Anadir, busque la ubicacién del archivo de configuracion
y seleccione Abrir.

o

Se mantienen las selecciones existentes y se afiaden las opciones
que no estan seleccionadas actualmente.

4 Continue para modificar el sistema, o bien seleccione Aplicar/Aplicar y
restablecer para confirmar y guardar los cambios.




o

El cuadro de didlogo Modificar Instalacion se cerrara durante la
actualizacion del controlador.

Cuando finaliza el proceso de actualizacion, compruebe el registro de
eventos para obtener informacidn sobre los resultados de la actualizacion.
Una actualizacion exitosa se indicara en el registro de eventos mientras
que si falla la actualizacion se generaran uno o mas registros de error.

Tipos sistemas de accionamiento
La siguiente matriz describe los tipos de sistemas de accionamiento existentes y
algunos ejemplos de productos compatibles:

Producto Alimentacion

Manipula- |Controlador|2.5kVA-|2.5kVA-|3.0kVA-|7.0kVA-|3.0kVA-|480VA-|1.2kVA-|1.5kVA-|13kVA-|7.5kVA-
dor 310V |370V |370V  [370V 370V |24V 48V 48V 650V 650V
IRB 1600 o C30 A1l
menor ]

C90XT

E10 B2

IRB 14050 C30 C6
CRB 15000 C30 D7
CRB 15000 C30 D10
IRB 2600 V250XT E4 E5

V400XT
IRB 46000 | V250XT E8 E9
mayor

V400XT

Instalacion de un nuevo sistema RobotWare

Descripcion

Antes de instalar un nuevo sistema RobotWare en el controlador, deben cumplirse
las siguientes condiciones:

Crear un controlador virtual.
Crear un paquete de instalacion.

Creacion de un controlador virtual

1
2

Inicie RobotStudio.

Seleccione Anadir controlador > Conectar con el controlador en la cinta
Controlador.

En la ventana Conectar con el controlador, seleccione la pestana
Controladores virtuales.

Seleccione Nuevo controlador.



5 En el cuadro de didlogo Nuevo controlador virtual, seleccione la opcion
Crear nuevo y complete lo siguiente:

« Nombre

Dé un nombre valido al nuevo sistema. Si introduce un nombre no
valido no podra continuar.

ﬂ Nota

El nombre del sistema puede contener entre 1 y 55 caracteres. Los
caracteres admitidos son "A-Z", "a-z", "0-9" y "-" (guion). El guion
"-" s6lo se admite entre caracteres.

« Ubicacion

* Modelo de robot
+ RobotWare

« Controlador

] o

Seleccionando la opcién Crear con base en la copia de seguridad se
puede crear un sistema basado en la configuracion encontrada en la Copia
de Seguridad seleccionada. Esto significa que se utilizaran el mismo
conjunto de productos SW (RobotWare y complementos), y las mismas
licencias y opciones.

Sin embargo, tenga en cuenta que el software al que hace referencia la
copia de seguridad no esta incluido en la propia copia de seguridad y debe
descargarse previamente en su ordenador utilizando la pagina RobotStudio
Add-Ins.

Tenga en cuenta también que este procedimiento no incluira
automaticamente los programas RAPID y los parametros de sistema a su
nuevo sistema. Si es necesario, se pueden cargar en el nuevo sistema
restaurando la copia de seguridad una vez que el nuevo sistema esté
instalado y se haya iniciado.

6 Seleccione Aceptar para continuar.
7 Continue con la creacién de un paquete de instalacién.

Creacion de un nuevo paquete de instalacion
Descripcion general

El paquete de instalacion es un paquete de software que consta de una estructura
de directorios predefinida y un cierto niumero de archivos, que se utiliza para
reimplantar el sistema RobotWare en un controlador de robot. El paquete de
instalacion se crea utilizando RobotStudio y se despliega en el controlador
utilizando RobotWare Installation Utilities en FlexPendant.

RobotWare Installation Utilities son un pequefio paquete de utilidades relacionadas
con la instalacion que siempre esta presente en cada controlador de robot y no
pueden eliminarse. Se utiliza para desplegar y volver a desplegar el sistema



RobotWare, que es el sistema operativo del controlador de robot. Estando en en
el modo RobotWare Installation Utilities, no se puede mover el robot usando el
FlexPendant y no se pueden escribir ni ejecutar programas de robot.

Requisitos previos

Antes de empezar a crear un paquete de instalacion deben cumplirse los siguientes
requisitos previos:

Debe estar instalada la ultima versién de RobotStudio.

Deben estar disponibles los archivos de licencia de los productos que se
vayan a instalar. Las licencias se incluyen junto con el sistema RobotWare
en el momento de la compra, pero también se pueden recuperar de una
copia de seguridad del sistema RobotWare actualmente desplegado en el
controlador, o exportarse desde el controlador mediante RobotWare
Installation Utilities.

o

También pueden utilizarse licencias virtuales.

Las versiones de los productos que instalar deben estar disponibles en
RobotStudio o en una ubicaciéon personalizada.

Estas versiones pueden estar disponibles seleccionando un paquete de
distribucion RobotWare (archivo .rspak) de RobotStudio (pulse Instalar
paquete en la pestaia Add-Ins). Todos los productos que se instalan de
esta manera tienen versiones coincidentes y dependencias correctas entre
si.

Debe haber sido creado un controlador virtual.

Creacion del paquete de instalacion

1
2

N o 0o b~

Inicie RobotStudio.

Seleccione Anadir controlador > Conectar con el controlador en la cinta
Controlador.

En la ventana Conectar con el controlador, seleccione el controlador y toque
Aceptar.

Solicite acceso de escritura.
Inicie el cuadro de dialogo Modificar Instalacion en la cinta Controlador.
Seleccione la pestaiia Software.

Seleccione Crear paquete para crear un paquete de instalaciéon basado en
la configuracion del controlador virtual.



o

Si se ha creado el sistema virtual utilizando licencias virtuales, éstas no
se incluiran en el paquete de instalacion.

Si se utilizan licencias virtuales, la configuracion de funciones seleccionada
se cotejara con las licencias reales presentes en el controlador y la
instalacion se detendra si faltan algunas licencias. Esta situacion puede
evitarse si las licencias reales del controlador se exportan e importan en
el sistema virtual cuando se construye.

8 En el cuadro de dialogo Crear paquete de instalacion, defina lo siguiente:
* Nombre del paquete
Indique un nombre para el paquete de instalacion.
« Ubicacion
Busque y seleccione la carpeta de salida (por ejemplo, una memoria
USB) para el paquete de instalacion.
Seleccione Aceptar.

9 Se muestra la ventana Paquete de instalacion creado . Se ha creado el
paquete de instalacion para el sistema seleccionado. Seleccione Aceptar.

10 Continue con la instalacién del paquete en el controlador.
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9.1.3.1 Inicio y configuracion

Inicio del Administrador de instalacion

En la pestaiia Controlador, en el grupo Configuracion, haga clic en Modificar
Instalacion para iniciar la aplicacion Administrador de instalacion.

Esta ventana ofrece dos opciones. Seleccione Red para crear sistemas para
controladores de robot y Virtual para crear sistemas para controladores virtuales.

Establecimiento de preferencias de aplicaciones

Antes de crear un sistema con el Administrador de instalacion, se recomienda
cambiar la ruta a la ubicacion deseada en la que se encuentran los productos,
licencias y copias de seguridad y el lugar en el que se crearan los sistemas
virtuales.

1 Enla pestaha Controlador, en el grupo Configuracion, haga clic en Modificar
Instalacion.

2 Enlaventana Administrador de instalacion, haga clic en Preferencias. Se
abre la ventana Preferencias.

3 Busque y seleccione carpetas para Ruta(s) de productos, Ruta(s) de
licencias, Ruta(s) de sistemas virtuales y Ruta(s) de copias de seguridad
en las respectivas listas.

Los cuadros Nombre de usuario y Contrasefa se rellenan con las
credenciales predeterminadas que se le otorgan con su licencia de
RobotStudio. Estas credenciales son aplicables solo para un controlador de
robot.

4 En el cuadro Nombre de sistema predeterminado, introduzca el nombre de
sistema predeterminado. Al crear un nuevo sistema, se le asignara este
nombre de forma predeterminada.

5 Haga clic en Aceptar para establecer las preferencias.

Los usuarios avanzados pueden seleccionar la ubicacién para instalar controladores
virtuales. Seleccione la casilla de verificacion Ruta(s) de instalacion de productos
virtuales y luego haga clic en Examinar para elegir la carpeta. Puede ver la ruta
elegida en el cuadro de lista desplegable. Desactive la casilla de verificacion para
permitir la ruta predeterminada.

Archivo de ajustes

El archivo de ajustes contiene las opciones seleccionadas. Cuando el Administrador
de instalacion se conecta al controlador de robot, lee las opciones del archivo de
ajustes. Cualquier cambio en las opciones se asigna en el archivo.

Utilice los botones Ajustes para realizar las siguientes tareas con el archivo de
configuracion.

Pulsadores Descripcion

Exportar ajustes | Haga clic en este botdn para exportar los ajustes actuales del controlador
de robot.




Pulsadores Descripcion

Importar ajustes | Haga clic en este botdn para importar los ajustes al controlador de robot.
Los ajustes actuales del sistema se desactivaran antes de realizar esta
operacion.

Anadir ajustes |Haga clic en este botdn para afadir ajustes a la configuracion actual del
controlador de robot.

Deshacer Haga clic en este boton para volver a los ajustes actuales del controlador
de robot.




9.1.3.2 Creacion de un nuevo controlador de robot

Creacion de un nuevo sistema para un controlador de robot

1

En la ventana Administrador de instalacion, haga clic en Controladores y,
a continuacion, haga clic en la pestana Red.

La pestafia Red muestra el nombre y la direccién IP de todos los
controladores disponibles en la red local y/o cualquier controlador conectado
a través del puerto de servicio.

Seleccione su controlador en la lista de controladores y haga clic en Abrir.
El Administrador de instalacion captura la informacion desde el controlador.

Haga clic en Nuevo. Aparece el panel Crear nuevo.

En el panel Crear nuevo, introduzca en el cuadro Nombre el nombre del
nuevo sistema.

Haga clic en Siguiente. Se selecciona la pestaia Productos.

Haga clic en Anadir; se abre la ventana Seleccionar producto. Seleccione
el archivo de manifiesto del producto y haga clic en Aceptar.

Si desea afadir mas productos, tales como complementos, haga clic en
Anadir y seleccione el producto. Para buscar un producto que no aparece
en la lista, haga clic en Examinar y, a continuacioén, seleccione el archivo en
la carpeta en cuestion.

o

El orden de instalacion de los productos muestra el orden en que los
productos y los complementos se instalan en el controlador. La instalacién
de productos en la secuencia requerida es importante cuando los productos
dependen unos de otros. El orden de instalacién de los productos se asigna
a los productos de forma automatica en funcidn de la secuencia en la que
los productos deben ser instalados en el controlador. Esto es independiente
del orden en que los productos se afiaden al sistema.

Haga clic en Siguiente. Se selecciona la pestafia Licencias.

Haga clic en Afiadir; se abre la ventana Seleccionar licencia. Seleccione el
archivo de licencia y haga clic en Aceptar.

Repita este paso para afadir multiples archivos de licencia a su sistema.
Haga clic en Siguiente; se selecciona la pestafia Opciones. Este panel
muestra las Opciones del sistema, los Drive Module y las Aplicaciones.
Aqui puede personalizar sus opciones.

10 Haga clic en Siguiente; se selecciona la pestafia Confirmacion, que

proporciona una vision general de las opciones del sistema.

11 Haga clic en Aplicar. El sistema se crea en el controlador.

Una vez completada la instalacion, aparece una ventana de dialogo Reiniciar
controlador; haga clic en Si para reiniciar el controlador. Haga clic en No para
reiniciar manualmente el controlador mas adelante; el controlador almacena el



nuevo sistema o el sistema cambiado y estos cambios entran en vigor durante el
siguiente reinicio.

ﬂ Nota

Para el cambio de la version de RobotWare se necesita una actualizacion de
BootServer, para cuya actualizacidn es necesario reiniciar el controlador. Por
tanto, el controlador se reiniciara automaticamente al cambiar la version de
RobotWare.

Creacion de un nuevo sistema para un controlador virtual

1

En la ventana Administrador de instalacion, haga clic en Controladores y,
a continuacion, haga clic en la pestafna Virtual.

Haga clic en Nuevo. Se abre el panel Crear nuevo.

En el panel Crear nuevo, introduzca en el cuadro Nombre el nombre del
nuevo sistema.

Haga clic en Siguiente. Se selecciona la pestafia Productos.

Haga clic en Aihadir; se abre la ventana Seleccionar producto. Seleccione
el archivo de manifiesto del producto y haga clic en Aceptar.

Si desea afadir mas productos, tales como complementos, haga clic en
Anadir y seleccione el producto. Para buscar un producto que no aparece
en la lista, haga clic en Examinar y, a continuacion, seleccione el archivo en
la carpeta en cuestion.

ﬂ Nota

El orden de instalacién de los productos muestra el orden en que los
productos y los complementos se instalan en el controlador. La instalacién
de productos en la secuencia requerida es importante cuando los productos
dependen unos de otros. El orden de instalacion de los productos se asigna
a los productos de forma automatica en funcion de la secuencia en la que
los productos deben ser instalados en el controlador. Esto es independiente
del orden en que los productos se afiaden al sistema.

Haga clic en Siguiente. Se selecciona la pestana Licencias.

Haga clic en Afhadir; se abre la ventana Seleccionar licencia. Seleccione el
archivo de licencia y haga clic en Aceptar.

Repita este mismo paso para afiadir multiples archivos de licencia a su
sistema.

Haga clic en Siguiente; se selecciona la pestafia Opciones. Este panel
muestra las Opciones del sistema, los Drive Module y las Aplicaciones.
Aqui puede personalizar sus opciones.

Haga clic en Siguiente; se selecciona la pestafia Confirmacion, que
proporciona una vision general de las opciones del sistema.

10 Haga clic en Aplicar. El sistema se crea.



9.1.3.3 Modificacion de un controlador de robot

Modificacion de un sistema para un controlador de robot

1

8

En la ventana Administrador de instalacion, seleccione Controladores y,
a continuacion, seleccione la pestaiia Red.

Seleccione su controlador en la lista de controladores y haga clic en Abrir.
El Administrador de instalacion captura la informacion desde el controlador.

Seleccione el sistema concreto que desee modificar.
El panel Descripcion general muestra las opciones del sistema seleccionado.

ﬂ Nota

Para poder modificar un sistema, es necesario activarlo primero. Seleccione
el sistema que desee modificar y pulse el boton Activar.

Haga clic en Siguiente. Se selecciona la pestafia Productos, que muestra
todos los productos y complementos que forman parte del sistema
seleccionado.

« Para actualizar un producto o devolverlo a una versién anterior,
seleccione el producto y haga clic en Reemplazar.

+ Pararetirar un producto, seleccione el producto y haga clic en Eliminar.

ﬂ Nota

No es posible eliminar el producto de RobotWare.

Haga clic en Siguiente. Se selecciona la pestaia Licencia, que muestra los
detalles de la licencia del sistema seleccionado. Aqui puede anadir/eliminar
licencias.

Haga clic en Siguiente; se selecciona la pestafia Opciones. Aqui puede
personalizar sus opciones.

Haga clic en Siguiente; se selecciona la pestaiia Confirmacion, que
proporciona una vision general de las opciones del sistema.

Haga clic en Aplicar para aplicar los cambios.

Una vez completada la instalacion, aparece una ventana de dialogo Reiniciar
controlador; haga clic en Si para reiniciar el controlador. Haga clic en No para
reiniciar manualmente el controlador mas adelante; el controlador almacena el
nuevo sistema o el sistema cambiado y estos cambios entran en vigor durante el
siguiente reinicio.

ﬂ Nota

Cualquier cambio de versién de RobotWare requiere una actualizacién de
BootServer, lo que a su vez requiere el reinicio del controlador. El controlador
se reiniciara automaticamente.




Modificacion de un sistema para un controlador virtual

1

7

En la ventana Administrador de instalacion, seleccione Controladores vy,
a continuacion, seleccione Virtual. Aqui puede ver una lista con todos los
sistemas virtuales.

Seleccione el sistema concreto que desee modificar.
El panel Descripcion general muestra las opciones del sistema seleccionado.

Haga clic en Siguiente. Se selecciona la pestafia Productos, que muestra
todos los productos y complementos que forman parte del sistema
seleccionado.

« Para actualizar un producto o devolverlo a una versién anterior,
seleccione el producto y haga clic en Reemplazar.

+ Pararetirar un producto, seleccione el producto y haga clic en Eliminar.

ﬂ Nota

No es posible eliminar el producto de RobotWare.

Haga clic en Siguiente. Se abre la pestafia Licencia, que muestra los detalles
de la licencia del sistema seleccionado. Aqui puede afadir/eliminar licencias.
Haga clic en Siguiente; se abre la pestafia Opciones. Este panel muestra
las Opciones del sistema, los Drive Module y las Aplicaciones. Aqui puede
personalizar sus opciones.

Haga clic en Siguiente; se selecciona la pestafia Confirmacion, que
proporciona una vision general de las opciones del sistema.

Haga clic en Aplicar para aplicar los cambios.

Eliminacion de un sistema de un controlador de robot

1

En la ventana Administrador de instalacién, seleccione Controladores vy,
a continuacion, seleccione la pestana Red.

Seleccione su controlador en la lista de controladores y haga clic en Abrir.
El Administrador de instalacion captura la informacion desde el controlador.

Seleccione el sistema que desee eliminar y, a continuacion, haga clic en
Eliminar.

El sistema seleccionado se elimina.

o

No es posible eliminar el sistema activo. Active en primer lugar otro sistema o
desactive el sistema utilizando el modo de reinicio Iniciar Boot Application.

Eliminacion de un sistema de un controlador virtual

1

2

En la ventana Administrador de instalacién, seleccione Controladores vy,
a continuacion, seleccione la pestana Virtual o Red. Aqui puede ver una
lista con todos los sistemas virtuales.

Seleccione el sistema que desee eliminar y, a continuacioén, haga clic en
Eliminar.



El sistema seleccionado se elimina.

ﬂ Nota

Al crear un sistema para un controlador virtual, los productos correspondientes
se instalan en la carpeta APPDATA y muchos sistemas de controlador virtual
hacen referencia a estos productos. Por tanto, los productos no se eliminan al
eliminar un sistema de un controlador virtual.




9.1.3.4 Copia de un controlador de robot

Copiado un sistema de un controlador virtual a un controlador de robot
Para poder copiar un controlador virtual a un controlador de robot, el controlador
virtual debe haber sido creado con archivos de licencia reales.

1

En la ventana Administrador de instalacion, seleccione Controladores vy,
a continuacion, seleccione la pestana Red.

Seleccione su controlador en la lista de controladores y haga clic en
Modificar. EI Administrador de instalacion captura la informacién desde el
controlador.

Haga clic en Nuevo. Se abre el panel Crear nuevo.
Introduzca el nombre del controlador virtual en el cuadro Nombre y, a

continuacion, haga clic en la opcion Sistema virtual en Crear nuevo a partir
de.

Haga clic en Seleccionar; se abre el panel Seleccionar sistema virtual.
Seleccione el sistema en cuestion y haga clic en Aceptar.

Haga clic en Siguiente. Se selecciona la pestafia Productos, que muestra
todos los productos y complementos que forman parte del controlador virtual
seleccionado.

Haga clic en Siguiente. Se selecciona la pestafia Licencias, que muestra
los detalles de la licencia del controlador virtual seleccionado.

Haga clic en Siguiente; se selecciona la pestafia Opciones. Aqui puede
seleccionar/deseleccionar opciones para personalizarlas.

Haga clic en Siguiente; se selecciona la pestafia Confirmacion, que
proporciona una vision general de las opciones del sistema.

10 Haga clic en Aplicar. El sistema se crea.

Una vez completada la instalacion, aparece una ventana de dialogo Reiniciar
controlador; haga clic en Si para reiniciar el controlador. Haga clic en No para
reiniciar manualmente el controlador mas adelante; el controlador almacena el
nuevo controlador virtual o el controlador virtual cambiado y estos cambios entran
en vigor durante el siguiente reinicio.

Copia de un controlador virtual

1

En la ventana Administrador de instalacion, seleccione Controladores y,
a continuacion, seleccione la pestafia Virtual. Aqui puede ver una lista con
todos los sistemas virtuales.

Haga clic en Nuevo. Se abre el panel Crear nuevo.

Introduzca el nombre del sistema virtual en el cuadro Nombre y, a
continuacion, haga clic en la opcion Sistema virtual en Crear.

Haga clic en Seleccionar; se abre el panel Seleccionar sistema virtual.
Seleccione el sistema en cuestion y haga clic en Aceptar.

Haga clic en Siguiente. Se selecciona la pestafia Productos, que muestra
todos los productos y complementos que forman parte del sistema
seleccionado.



Haga clic en Siguiente. Se selecciona la pestafa Licencia, que muestra los
detalles de la licencia del sistema seleccionado.

Haga clic en Siguiente; se selecciona la pestafia Opciones. Aqui puede
seleccionar/deseleccionar opciones para personalizarlas.

Haga clic en Siguiente; se selecciona la pestaiia Confirmacion, que
proporciona una vision general de las opciones del sistema.

Haga clic en Aplicar para aplicar los cambios.



9.1.3.5 Creacion de un controlador de robot a partir de una copia de seguridad

Creacion de un controlador de robot a partir de una copia de seguridad para un controlador de robot

1

10

En la ventana Administrador de instalacion, seleccione Controladores vy,
a continuacion, seleccione la pestafia Red.

Seleccione su controlador en la lista de controladores y haga clic en Abrir.
El Administrador de instalacion captura la informacion desde el controlador.

Haga clic en Nuevo. Se abre el panel Crear nuevo.

Introduzca el nombre del controlador de robot en el cuadro Nombre y, a
continuacion, haga clic en la opcion Copia de seguridad en Crear.

Haga clic en Seleccionar; se abre el panel Seleccionar copia de seguridad.
Ahora puede seleccionar el sistema de copia de seguridad en concreto y, a
continuacion, hacer clic en Aceptar. Si ya existe el software de RobotWare
correcto, se seleccionara la version.

ﬂ Nota

En la jerarquia de carpetas de la ruta de copia de seguridad, el nombre de
la carpeta de sistema de copia de seguridad valida que debe seleccionarse
aparecera en negrita. Del mismo modo, los nombres de todos los sistemas
de copia de seguridad validos apareceran marcados en negrita en la
jerarquia de carpetas. El usuario debe seleccionar una de las carpetas de
copia de seguridad validas para la creacion posterior del sistema.

Haga clic en Siguiente. Se selecciona la pestafna Productos, que muestra
todos los productos y complementos que forman parte de la copia de
seguridad. Puede afiadir productos nuevos o diferentes y/o cambiar de
version de RobotWare en caso necesario.

Haga clic en Siguiente. Se selecciona la pestafia Licencias, que muestra
los detalles de la licencia de la copia de seguridad. Puede ver las licencias
contenidas en la copia de seguridad. Aqui puede afadir nuevas licencias o
aumentar el numero de licencias.

Haga clic en Siguiente; se selecciona la pestafia Opciones.
Seleccione/deseleccione opciones para personalizarlas.

Haga clic en Siguiente; se selecciona la pestafia Confirmacion, que
proporciona una vision general de las opciones del sistema.

Haga clic en Aplicar. El sistema se crea.

Una vez completada la instalacion, aparece una ventana de diadlogo Reiniciar
controlador; haga clic en Si para reiniciar el controlador. Haga clic en No
para reiniciar manualmente el controlador mas adelante; el controlador
almacena el nuevo sistema o el sistema cambiado y estos cambios entran
en vigor durante el siguiente reinicio.



Creacion de un controlador de robot a partir de una copia de seguridad para un controlador virtual

1

En la ventana Administrador de instalacion, seleccione Controladores vy,
a continuacion, seleccione la pestafa Virtual. Aqui puede ver una lista con
todos los sistemas virtuales.

Haga clic en Nuevo. Se abre el panel Crear nuevo.

Introduzca el nombre del sistema en el cuadro Nombre y, a continuacidn,
haga clic en la opcion Copia de seguridad en Crear.

Haga clic en Seleccionar; se abre el panel Seleccionar copia de seguridad.
Ahora puede seleccionar el sistema de copia de seguridad en concreto y, a
continuacion, hacer clic en Aceptar.

Si ya existe el software de RobotWare correcto, se seleccionara la version.
Si la version de RobotWare no existe, haga clic en Reemplazar para
seleccionar la version de RobotWare.

o

En la jerarquia de carpetas de la ruta de copia de seguridad, el nombre de
la carpeta de sistema de copia de seguridad vélida que debe seleccionarse
aparecera en negrita. Del mismo modo, los nombres de todas las copias
de seguridad validas apareceran marcados en negrita en la jerarquia de
carpetas. El usuario debe seleccionar una de las carpetas de copia de
seguridad vdlidas para la creacidn posterior del sistema.

Haga clic en Siguiente. Se selecciona la pestafia Productos.

Todos los productos y complementos que forman parte de la copia de
seguridad se mostraran aqui. Puede anadir productos nuevos o diferentes
y/o cambiar de versidon de RobotWare en caso necesario.

Haga clic en Siguiente. Se selecciona la pestafia Licencias, que muestra
los detalles de la licencia de la copia de seguridad.

Haga clic en Siguiente; se selecciona la pestafia Opciones.
Seleccione/deseleccione opciones para personalizarlas.

Haga clic en Siguiente; se selecciona la pestaiia Confirmacion, que
proporciona una vision general de las opciones del sistema.

Haga clic en Aplicar. Se crea el controlador virtual.



9.1.3.6 Cambio de nombre de un controlador de robot

Cambio de nombre de un controlador de robot
Puede cambiar el nombre de un controlador de robot sin necesidad de reinstalacion.

1 En la ventana Administrador de instalacion, seleccione Controladores y,
a continuacion, seleccione la pestafa Red.

Seleccione el sistema activo para el que desea cambiar el nombre.

3 Haga clic en Cambiar nombre. Aparece la ventana de dialogo Cambiar
nombre de sistema.

4 En el cuadro Introduzca el nuevo nombre del sistema, escriba el nuevo
nombre.

5 Haga clic en Cambiar nombre.



9.2 Uso de System Builder para manejar RobotWare 5

9.2.1 Acerca del System Builder

Descripcion general

En esta seccion se describe como crear, construir, modificar y copiar sistemas
que ejecutar en controladores virtuales y de robot. Estos sistemas también se
pueden convertir en soportes de arranque y descargarse a un controlador de robot.

El sistema indica qué modelos de robot y opciones debe utilizar. También almacena
las configuraciones y programas de los robots. Por tanto, resulta una buena practica
usar un unico sistema para cada estacion, incluso si las estaciones utilizan la
configuracion basica. De lo contrario, los cambios realizados en una estacion
pueden sobrescribir accidentalmente los datos utilizados en otra estacion.

o

Utilice System Builder para crear y modificar sistemas basados en RobotWare
5.xx. Utilice el Administrador de instalacién para crear y modificar sistemas que
cuenten con las versiones de RobotWare 6.0 y posterior.

Acerca de los sistemas virtuales y reales

Los sistemas que se ejecutan en los controladores virtuales pueden ser sistemas
reales construidos con claves de RobotWare reales, o bien sistemas virtuales
construidos con claves virtuales.

Al utilizar sistemas reales, las claves de RobotWare definen qué opciones y
modelos de robot se usaran, lo que contribuye a configurar correctamente el
sistema. Los sistemas reales pueden ejecutarse tanto en controladores virtuales
como en controladores IRC54 reales.

Si se utilizan claves virtuales, esta disponible la totalidad de opciones y modelos
de robot, lo que resulta util a efectos de evaluaciones pero requiere mas trabajo
de configuracion a la hora de crear el sistema. Los sistemas construidos con claves
virtuales sélo pueden ejecutarse en controladores virtuales.

Requisitos previos

La creacidn de un sistema supone la aplicacion de una plantilla predefinida a una
estacion, reutilizando un sistema existente o dejando que RobotStudio proponga
un sistema a partir de un disefio.

Para crear un sistema, deben cumplirse las condiciones siguientes:

« El grupo de medios de RobotWare debe estar instalado en su PC.

« Debe tener una clave de RobotWare para el sistema, si quiere crear un
sistema que ejecutar en un controlador de robot. La clave de RobotWare es
una clave de licencia que determina qué modelos de robot se usaran y qué
opciones de RobotWare se ejecutaran en el controlador. La clave de licencia
se entrega con el controlador.



Si desea crear un sistema solo para un uso virtual, puede usar en su lugar
una clave virtual. Las claves virtuales son generadas por el asistente. Al
utilizar claves virtuales, los modelos de robot y opciones que deben utilizarse
se seleccionan en la seccion Modificar opciones del asistente.

La descarga al controlador de robot requiere una conexidn directa entre su
ordenador y el puerto de servicio o Ethernet del controlador.



9.2.2 Visualizacion de propiedades de sistemas

Descripcion general
Todos los sistemas que cree con System Builder se almacenan localmente en su
ordenador. Se recomienda almacenarlos en uno o varios diccionarios de sistema
dedicados.

Visualizacion de propiedades de sistemas
Para ver las propiedades del sistema y afiadir comentarios, realice las operaciones
siguientes:
1 Enlaventana de didlogo System Builder, seleccione un sistema en el cuadro
Sistemas.

En caso necesario, puede utilizar la lista Directorio del sistema para navegar
por la carpeta en la que se almacenan los sistemas.
2 En ese momento, las propiedades del sistema se muestran en el cuadro

Propiedades de sistema. Opcionalmente, escriba un comentario en el cuadro
Comentarios y haga clic en Guardar.



9.2.3 Construccion de un nuevo sistema

Descripcion general
El Asistente para nuevo sistema de controlador, utilizado para construir un nuevo
sistema, se inicia desde System Builder.

Inicio del asistente
Para iniciar el asistente, realice las operaciones siguientes:

1 Haga clic en System Builder para abrir una ventana de dialogo.

2 En el grupo Acciones, haga clic en Crear nuevo. De esta forma se inicia el
asistente.

3 Lea la informacion de la pagina de bienvenida y haga clic en Siguiente.

Especificacion del nombre y la ubicacion
Para determinar el lugar de su ordenador en el que desea almacenar el sistema
que esta creando, realice las operaciones siguientes:

1 En el cuadro Nombre, introduzca un nombre para el sistema que va a crear.

2 En el cuadro Ruta, introduzca la ruta del directorio de sistema en el que
desea almacenar el sistema.

También puede hacer clic en el boton Examinar y buscar el directorio del
sistema.

3 Haga clic en Siguiente.

Introduccion de claves de RobotWare
Las claves de RobotWare determinan qué versiones y partes de RobotWare desea
usar en el sistema.

La creacién de un sistema para su ejecucion en controladores IRC5 o en
controladores virtuales requiere al menos dos claves: una para el médulo de
controlador y una para cada modulo de accionamiento del armario. Las claves se
suministran junto con el controlador.

Para crear un sistema para su ejecucion sélo en un controlador virtual (por ejemplo
en Virtual IRC5), puede usar claves virtuales. Las claves virtuales permiten el
acceso a la totalidad de opciones y modelos de robot, pero limitan el uso del
sistema a los controladores virtuales Unicamente.

Para introducir la clave del médulo del controlador, realice las operaciones
siguientes:

1 En el cuadro Clave de controlador, introduzca la clave del controlador.
También puede hacer clic en Examinar y buscar el archivo de clave. Si desea
crear el sistema sélo para un uso virtual, active la casilla de verificacion
Clave virtual. De esta forma, el asistente generara la clave de controlador.

2 En el cuadro Grupo de medios, introduzca la ruta del grupo de medios.
También puede hacer clic en Examinar y buscar el sistema de carpetas.

3 Enlalista Version de RobotWare, seleccione qué version de RobotWare
desea utilizar. Sélo estan disponibles las versiones de RobotWare que sean
vdlidas para la clave utilizada.



4 Haga clic en Siguiente.

Introduccion de claves de accionamiento
Para introducir las claves de los médulos de accionamiento:

1

En el cuadro Introducir clave, introduzca la clave del médulo de
accionamiento. También puede hacer clic en el boton Examinar y buscar el
archivo de clave. Si se utiliza una clave de controlador virtual, la clave de
accionamiento virtual ya es generada por el asistente.

Haga clic en el botdn de flecha hacia la derecha que aparece junto al cuadro
Clave de accionamiento. La clave aparece ahora en la lista Claves de
accionamiento afiadidas.

En los sistemas reales, la clave de accionamiento determina el modelo de
robot conectado. En el caso de los sistemas virtuales, el modelo de robot
se selecciona en la pagina Modificar opciones. El modelo predeterminado
es el IRB140.

Si tiene un sistema MultiMove, repita los pasos 1 y 2 con cada clave de
accionamiento que desee afadir.

Si tiene un sistema MultiMove, asegurese de que las claves estén numeradas
de la misma forma en que sus médulos de accionamiento correspondientes
estan conectados al médulo de controlador. Utilice las flechas hacia arriba
y hacia abajo para reordenar las claves de accionamiento en caso necesario.

Si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido, haga
clic en Finalizar.

Si desea modificar las opciones o afiadir opciones, datos de parametros o
archivos adicionales al directorio inicial, haga clic en Siguiente.

Adicion de opciones adicionales
Aqui puede afnadir opciones, por ejemplo ejes externos y aplicaciones de
dispensacion, que no estén incluidas en el sistema basico. Las opciones requieren
una clave de licencia y deben importarse previamente al grupo de medios. Para
afnadir opciones adicionales, realice las operaciones siguientes:

1

En el cuadro Clave, introduzca la clave de la opcion. También puede hacer
clic en el boton Examinar y buscar el archivo de claves de opciones.

2 Haga clic en el boton de flecha.

La opcion desbloqueada por la clave aparece ahora en la lista Opciones
afhadidas.



o

Si existen varias versiones de una opcién adicional, sélo es posible
seleccionar la version mas reciente. Para usar una version anterior, elimine
del grupo de medios las demas versiones de la opcion adicional.

System Builder sélo puede modificar un sistema si todas las opciones
adicionales a las que se hace referencia y el grupo de medios de
RobotWare estan situados en la misma carpeta. No es posible modificar
un sistema que utiliza un grupo de medios incrustado en un archivo de
Pack and Go. Es necesario copiar el grupo de medios a una carpeta de
grupo de medios comun y crear un sistema a partir de la copia de

seguridad.

3 Repita los pasos 1y 2 para todas las opciones que desee incluir.

4 Indique si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido

o si desea seguir trabajando con el asistente.

Si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido, haga
clic en Finalizar.

Si desea modificar las opciones o afadir datos de parametros o archivos
adicionales al directorio inicial, haga clic en Siguiente.

Modificacion de opciones

Aqui puede instalar y configurar las opciones de su sistema. En los sistemas de
robot virtuales, también puede seleccionar qué modelos de robot debe utilizar.
Para modificar opciones, realice las operaciones siguientes:

1

En el arbol Opcién, amplie las carpetas de opciones hasta el nivel en el que
se encuentre la opcién que desee modificar.

Solo estan disponibles las opciones desbloqueadas por las claves utilizadas.
Modifique la opcion.

Repita los pasos 1 y 2 para todas las opciones que desee modificar.
Indique si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido
o si desea seguir trabajando con el asistente.

Si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido, haga
clic en Finalizar.

Si desea afnadir datos de parametros o archivos adicionales al directorio
inicial, haga clic en Siguiente.

Adicion de datos de parametros
Los datos de parametros se almacenan en archivos de datos de parametros
(archivos .cfg). Cada tema de parametros tiene su propio archivo de parametros.
Puede anadir sélo un archivo de parametros para cada tema. Para afadir datos
de parametros, realice las operaciones siguientes:

1 En el cuadro Datos de parametros, introduzca la ruta de la carpeta de los

archivos de datos de parametros. También puede hacer clic en el boton
Examinar y buscar la carpeta.



2

En la lista de archivos de datos de parametros, seleccione el archivo que
desee incluir y presione el botdn de flecha. Repita la operacion con todos
los archivos que desee incluir.

Los archivos de datos de parametros incluidos aparecen en este momento
en el cuadro Archivos de datos de parametros ahadidos.

Repita los pasos 1y 2 para cada archivo de datos de parametros que desee
anadir.

Indique si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido
o si desea seguir trabajando con el asistente.

Si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido, haga
clic en Finalizar.

Si desea afiadir archivos adicionales al directorio inicial, haga clic en
Siguiente.

Adicion de archivos al directorio inicial
Puede anadir cualquier tipo de archivos al directorio inicial del controlador. Al
cargar el sistema en un controlador, estos archivos se cargaran también. Para
afadir archivos al directorio inicial del controlador, realice las operaciones
siguientes:

1

En el cuadro Archivos, introduzca la ruta de los archivos que desee incluir.
También puede hacer clic en el boton Examinar y buscar la carpeta.

En la lista de archivos, seleccione el archivo que desee afiadir y haga clic
en el botdn de flecha. Repita la operacion con todos los archivos que desee
afnadir.

Los archivos anadidos aparecen en este momento en la lista Archivos
afnadidos.

Indique si desea crear en este momento el sistema tal y como estéa definido
o si desea seguir trabajando con el asistente.

Si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido, haga
clic en Finalizar.

Si desea leer un resumen antes de crear el sistema, haga clic en Siguiente.

Finalizacion del Asistente para nuevos sistemas de controlador
Para finalizar el asistente, realice las operaciones siguientes:

1 Lea el resumen del sistema.

2 Si el sistema es correcto, haga clic en Finalizar.

Si el sistema no es correcto, haga clic en Atras y haga las modificaciones o
correcciones necesarias.



9.2.4 Modificacion de un sistema

Descripcion general

El Asistente para modificacion de sistemas de controlador, utilizado para
modificar sistemas existentes, se inicia desde System Builder. Este asistente ayuda
a realizar tareas como cambiar robots, afiadir y quitar ejes externos y otras
opciones. Los sistemas que estén en funcionamiento deben ser cerrados antes
de la modificacién.

Inicio del asistente

Para iniciar el asistente al crear una nueva estacion:

1 Si el sistema esta en funcionamiento, en el menu Controlador, apunte a
Apagar y haga clic en Apagar.

2 En el menu Controlador, haga clic en System Builder para abrir una ventana
de dialogo.

3 Enlalista Directorio del sistema, indique o busque el directorio del sistema.
Seleccione un sistema de la lista inferior, repase las propiedades del sistema
y aflada y guarde los comentarios.

4 En el grupo Acciones, haga clic en Modificar. De esta forma se inicia el
asistente.

5 Lea la informacion de la pagina de bienvenida y haga clic en Siguiente.

Modificacion de la revision del programa

Las versiones de RobotWare que estan disponibles para el sistema dependen de
la clave del controlador. La clave es esencial para el sistema y no puede
modificarse.

Para usar una version de RobotWare distinta de las disponibles, cree un nuevo
sistema con otra clave.

Para modificar opcionalmente la revision del programa, realice el paso o los pasos
adecuados:

1 Paraconservar la versién actual de RobotWare, seleccione Siy haga clic en
Siguiente.

2 Para sustituir la version actual de RobotWare, seleccione No, sustituirlo.
En el cuadro Grupo de medios, introduzca la ruta del grupo de medios.
También puede hacer clic en el botén Examinar y buscar la carpeta.

4 En el cuadro Nueva version del programa, seleccione qué version de
RobotWare desea utilizar. Sélo estan disponibles las versiones de RobotWare
que sean validas para la clave de RobotWare utilizada.

5 Haga clic en Siguiente.

Adicion o eliminacion de claves de accionamiento

La clave de accionamiento corresponde a los médulos de accionamiento de su
controlador. En los sistemas MultiMove, se utiliza un médulo de accionamiento (y
una clave) para cada robot. Las claves de su sistema se suministran junto con el
controlador.



Si el sistema es creado con una clave de controlador de robot virtual, las claves
de accionamiento virtual son generadas por el asistente. Al anadir una clave de
accionamiento virtual para cada robot a utilizar, se selecciona qué robot debe
utilizarse con cada clave de la pagina Modificar opciones.

Para afadir o eliminar opcionalmente las claves de los mddulos de accionamiento,
realice las operaciones siguientes:

1 Para afadir una clave para un médulo de accionamiento, introduzca la clave
en el cuadro Introducir clave de accionamiento. También puede hacer clic
en el boton Examinar y buscar el archivo de clave.

2 Haga clic en el botén de flecha hacia la derecha. La clave aparece ahora en
la lista Claves de accionamiento afadidas.

Si tiene un sistema MultiMove, repita los pasos 1 y 2 con cada clave de
accionamiento que desee afadir.

3 Para eliminar un médulo de accionamiento, seleccione la clave
correspondiente en la lista Claves de accionamiento afiadidas y haga clic
en Eliminar clave de accionamiento.

Si tiene un sistema MultiMove, repita el paso 3 con cada clave de
accionamiento que desee eliminar.

4 Sitiene un sistema MultiMove, asegurese de que las claves estén numeradas
de la misma forma en que sus médulos de accionamiento correspondientes
estan conectados al médulo de controlador. Utilice las flechas hacia arriba
y hacia abajo para reordenar las claves de accionamiento en caso necesario.

5 Indique si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido
o si desea seguir trabajando con el asistente.
Si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido, haga
clic en Finalizar.

Si desea modificar las opciones o datos de parametros o afadir archivos o
eliminarlos del directorio inicial, haga clic en Siguiente.

Adicion o eliminacion de opciones adicionales
Opcionalmente, para afnadir o eliminar opciones adicionales:

1 Para anadir un complemento, en el cuadro Introducir clave, introduzca la
clave de opcion. También puede hacer clic en el botén Examinar y buscar
el archivo de claves de opciones.

2 Haga clic en el boton de flecha.

La opcion desbloqueada por la clave aparece ahora en la lista Opciones
afiadidas.

o

Si existen varias versiones de una opcidn adicional, sélo es posible
seleccionar la versidn mas reciente. Para usar una version anterior, elimine
del grupo de medios las demas versiones de la opcidén adicional.

3 Repita los pasos 1y 2 para todas las opciones que desee incluir.




4 Para eliminar un complemento, en la lista Opciones afadidas, seleccione el

Modificacion de opciones

complemento que desee eliminar.

Haga clic en Eliminar.

Indique si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido
o si desea seguir trabajando con el asistente.

Si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido, haga
clic en Finalizar.

Si desea modificar datos de parametros o ainadir archivos o eliminarlos del
directorio inicial, haga clic en Siguiente.

Opcionalmente, para modificar opciones, realice las operaciones siguientes:

1

En el arbol Opcidén, amplie las carpetas de opciones hasta el nivel en el que
se encuentre la opcidn que desee modificar.

Solo estan disponibles las opciones desbloqueadas por las claves utilizadas.
Modifique la opcion.

Repita los pasos 1 y 2 para todas las opciones que desee modificar.
Indique si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido
o si desea seguir trabajando con el asistente.

Si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido, haga
clic en Finalizar.

Si desea modificar datos de parametros o anadir archivos o eliminarlos del
directorio inicial, haga clic en Siguiente.

Adicion o eliminacion de datos de parametros
Los datos de parametros se almacenan en archivos de datos de parametros
(archivos .cfg). Cada tema de parametros tiene su propio archivo de parametros.
Puede afadir sélo un archivo de parametros para cada tema. Para afadir o eliminar
datos de parametros, realice las operaciones siguientes:

1 Para anadir datos de parametros, en el cuadro Datos de parametros,

introduzca la ruta de la carpeta de los archivos de datos de parametros.
También puede hacer clic en el boton Examinar y buscar la carpeta.

En la lista de archivos de datos de parametros, seleccione el archivo que
desee incluir y presione el botén de flecha. Repita la operacion con todos
los archivos que desee incluir.

Los archivos de datos de parametros incluidos aparecen en este momento
en el cuadro Archivos de datos de parametros anadidos.

Repita los pasos 1y 2 para cada archivo de datos de parametros que desee
anadir.

Para eliminar datos de parametros, en la lista Archivos de datos de
parametros anadidos, seleccione el archivo de datos de parametros que
desee eliminar.

4 Haga clic en Eliminar.



5

Indique si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido
o si desea seguir trabajando con el asistente.

Si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido, haga
clic en Finalizar.

Si desea anadir o eliminar archivos del directorio inicial, haga clic en
Siguiente.

Adicion o eliminacion de archivos del directorio inicial

Puede afiadir cualquier tipo de archivos al directorio inicial del sistema, o bien
eliminar archivos del mismo. Al cargar el sistema en un controlador, estos archivos
se cargaran también. Opcionalmente, para afadir o para eliminar del directorio
inicial del controlador, realice las operaciones siguientes:

1

Para afadir archivos, en el cuadro Archivos, introduzca la ruta de la carpeta
de los archivos que desee incluir. También puede hacer clic en el boton
Examinar y buscar la carpeta.

En la lista de archivos, seleccione el archivo que desee afadir y haga clic
en el botdn de flecha. Repita la operacion con todos los archivos que desee
ahadir.

Los archivos anadidos aparecen en este momento en la lista Archivos
anadidos.

Para eliminar archivos, en la lista Archivos afadidos, seleccione el archivo
que desee eliminar.

Haga clic en Eliminar.

Indique si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido
o si desea seguir trabajando con el asistente.

Si desea crear en este momento el sistema tal y como esta definido, haga
clic en Finalizar.

Si desea leer un resumen antes de crear el sistema, haga clic en Siguiente.

Finalizacion del Asistente para modificacion de sistemas de controlador
Para finalizar el asistente, realice las operaciones siguientes:

1

Lea el resumen del sistema.

2 Si el sistema es correcto, haga clic en Finalizar.

Si el sistema no es correcto, haga clic en Atras y haga las modificaciones o
correcciones necesarias.

Resultado

Las modificaciones tienen lugar una vez completado el asistente.

Si el sistema ha sido transferido a un controlador, es necesario transferirlo de
nuevo para que las modificaciones entren en vigor en el controlador.

Si el sistema es utilizado por un controlador virtual, reinicie el control mediante el
modo de reinicio Restablecer controlador para que los cambios tengan lugar.



Eliminacion de un sistema
Para eliminar un sistema, realice las operaciones siguientes:

1 En la ventana de dialogo System Builder, seleccione el sistema y haga clic
en Eliminar.



9.2.5 Copiado de un sistema

Copiado de un sistema
Para copiar un sistema, realice las operaciones siguientes:
1 Enla ventana de didlogo System Builder, seleccione el sistema y haga clic
en Copiar para abrir una ventana de dialogo.

2 Introduzca un nombre para el nuevo sistema y una ruta y a continuacién
haga clic en Aceptar.



9.2.6 Creacion de un sistema a partir de una copia de seguridad

Descripcion general
El asistente Crear sistema a partir de copia de seguridad, que crea un nuevo
sistema a partir de la copia de seguridad de un sistema de controlador, se inicia
desde System Builder. Ademas, también permite cambiar la revision y las opciones
del programa.

Inicio del asistente
Para iniciar el asistente, realice las operaciones siguientes:

1 Enla ventana de didlogo System Builder, haga clic en Crear a partir de
backup. De esta forma se inicia el asistente.

2 Leala informacion de la pagina de bienvenida y haga clic en Siguiente.

Especificacion del nombre y la ubicacion
Para especificar la carpeta de destino, realice las operaciones siguientes:

1 En el cuadro Nombre, introduzca un nombre para el sistema que va a crear.

2 En el cuadro Ruta, introduzca la ruta del directorio de sistema en el que
desea almacenar el sistema.
También puede hacer clic en el boton Examinar y buscar el directorio del
sistema.

3 Haga clic en Siguiente.

Localizacion de la copia de seguridad
Para buscar un sistema dentro de una copia de seguridad, realice las operaciones
siguientes:

1 Enel cuadro Carpeta de copia de seguridad, introduzca la ruta de la carpeta
de copia de seguridad. También puede hacer clic en el boton Examinar para
buscarla. Haga clic en Siguiente.

2 En el cuadro Grupo de medios, introduzca la ruta del grupo de medios que
contiene el programa adecuado de RobotWare. Confirme la informacién de
la copia de seguridad que aparece ahora en el asistente. Haga clic en
Siguiente.



9.2.7 Descarga de un sistema a un controlador

Descripcion general
Todos los sistemas que utilice con System Builder se almacenan en el ordenador.
Si desea ejecutar un sistema en un controlador de robot, debe cargarlo primero
en el controlador, que debe ser iniciado a continuacion.

Carga de un sistema
Para cargar un sistema en un controlador, realice las operaciones siguientes:

1 Enlaventana de dialogo System Builder, seleccione un sistema y haga clic
en Transferir a controlador para abrir una ventana de dialogo.

T

Los sistemas que corresponden a versiones de hardware incompatibles
no se muestran en la ventana de dialogo Descargar a controlador.

2 Especifique el controlador de destino del sistema.

Puede seleccionarlo mediante...

Si...

Opcion Seleccionar controlador de la
lista

El controlador ha sido detectado automa-
ticamente.

Opciones Especificar direccion IP o
Nombre de controlador

Su PC y el robot estan conectados a la
misma red.

Solo puede usar el nombre de controlador
en redes con DHCP.

Opcion Usar puerto de servicio

Su PC esta conectado directamente al
puerto de servicio del controlador.

Opcionalmente, haga clic en Probar conexién para confirmar que la conexién

entre el ordenador y el controlador funciona correctamente.

4 Haga clic en Cargar.

5 Responda Si a la pregunta ¢ Desea reiniciar el controlador en este
momento?
Si El controlador se reinicia inmediatamente y el sistema descargado
se inicia automaticamente.
No El controlador no se reinicia inmediatamente.
Para iniciar con el sistema descargado, debe:
a Reinicie el controlador mediante el modo de reinicio Iniciar
Boot Application.
b Seleccionar manualmente el sistema.
Cancelar El sistema descargado se elimina del controlador.




9.2.8 Ejemplos de uso de System Builder durante el modo fuera de linea

9.2.8.1 Un sistema preparado para un robot y un eje externo de posicionador

Descripcion general
En este ejemplo utilizaremos System Builder para crear un sistema fuera de linea
para su uso en una nueva estacion de RobotStudio con un robot IRB1600 y un eje
externo de posicionador IRBP 250D.

Requisitos previos
Al crear sistemas para ejes externos de posicionador, necesita el grupo de medios
y el archivo de clave de licencia del posicionador concreto a utilizar. En este ejemplo
utilizaremos un grupo de medios y un archivo de clave de licencia para un
posicionador de demostracion.

En las rutas de los archivos y carpetas se supone que RobotStudio y el grupo de
medios de RobotWare estan instalados en sus ubicaciones predeterminadas de
Windows XP. En caso contrario, ajuste las rutas segun sea necesario.

Inicio del Asistente para nuevos sistemas de controlador
Para crear un sistema como el descrito anteriormente, realice las operaciones
siguientes:
1 Haga clic en System Builder para abrir una ventana de dialogo.
2 Enlaventana de dialogo, haga clic en Crear nuevo para mostrar el Asistente
para nuevos sistemas de controlador.
3 Leaeltexto de bienvenida, haga clic en Siguiente para continuar en la pagina
siguiente.

Introduccién de la clave del controlador
1 Active la casilla de verificacion Clave virtual. La clave de controlador virtual
aparece ahora en el cuadro Clave de controlador. En este ejemplo
utilizaremos el grupo de medios y la version de RobotWare predeterminados.

2 Haga clic en Siguiente para pasar a la pagina siguiente.

Introduccion de claves de accionamiento
1 Hagaclic en el botén de flecha hacia la derecha que aparece junto al cuadro
Introducir clave de accionamiento para crear una clave de accionamiento
para el robot.

2 Haga clic en Siguiente para pasar a la pagina siguiente.

Como anadir opciones
Aqui es donde se apunta al archivo de clave del posicionador.

1 Junto al cuadro Introducir clave, haga clic en el boton Examinar y seleccione
el archivo de clave.



En este ejemplo, busque y seleccione el archivo extkey.kxt en la carpeta
C:\Archivos de programa\ABB Industrial IT\Robotics
IMMediaPool\3HEA-000-00022.01.

Q Recomendacion

La carpeta MediaPool contiene los grupos de medios de varios
posicionadores estandar. Sus nombres se basan en la referencia del
posicionador, con un sufijo que indica que esta configurado para sistemas
con un solo robot o para sistemas MultiMove.

2 Hagaclic en el boton de flecha hacia la derecha que aparece junto al cuadro
Introducir clave para anadir la clave de posicionador.

3 Haga clic en Siguiente y continte en la pagina siguiente del asistente.

Modificacion de opciones
A la hora de crear sistemas de robot a partir de claves de robots reales, la clave
determina las opciones. Sin embargo, dado que usamos una clave virtual, tenemos
que definir las opciones manualmente. Para definir las opciones necesarias para
un posicionador, realice las operaciones siguientes:

1 Desplacese hacia abajo hasta el grupo RobotWare / Hardware (Control de
E/S) y active la casilla de verificacion 709-x DeviceNet (Conexion cruzada
I6gica).

Esta opcidn permite la comunicacion entre el controlador y el eje externo
del track.

2 Desplacese hacia abajo hasta el grupo DriveModule1 / Drive module
application y amplie la opcién ABB Standard manipulator. Seleccione la
opcion IRB 1600.

Esta opcién cambia el robot a un IRB 1600-5/1.2.

3 Desplacese hasta el grupo DriveModule1 > Drive module configuration;
seleccione la opcidon Drive System 04 1600/2400/260; amplie el grupo
Additional axes drive module y seleccione la opcion R2C2 Add drive.

a Amplie el grupo Drive type in position Z4 (Tipo de accionamiento en
posicion Z4) y seleccione la opcion 753-1 Drive C in pos Z4 (753-1
Accionamiento C en posicion Z4).

b Amplie el grupo Drive type in position Y4 (Tipo de accionamiento en
posicién Y4) y seleccione 754-1 Drive C in pos Y4 (754-1
Accionamiento C en posicién Y4).

¢ Amplie el grupo Drive type in position X4 (Tipo de accionamiento en
posicidn X4) y seleccione la opcidon 755-1 Drive C in pos X4 (755-1
Accionamiento C en posicidn X4).

Esta opcidn afnade los médulos de accionamiento para los ejes del
posicionador.



o

Si utiliza el sistema de accionamiento mas actualizado, haga lo siguiente:

Desplacese hacia abajo hasta el grupo DriveModule1 > Drive module
configuration (Drive Module 1 - Configuracion de mddulos de
accionamiento); seleccione la opcion Drive System 09 120/140/1400/1600
Compact; amplie el grupo Power supply configuration (Configuracién de
fuente de alimentacidn) y seleccione 1-Phase Power supply (Alimentacion
monofasica) o 3-Phase Power supply (Alimentacién trifasica) (segun
corresponda) > Additional axes drive module (Médulo de accionamiento
de ejes adicionales) > Additional drive (Accionamiento adicional).

a Amplie el grupo Drive type in position X3 (Tipo de accionamiento en
posicidon X3) y seleccione la opcion Drive ADU-790A in position X3
(Accionamiento ADU-790A en posicién X3).

b Amplie el grupo Drive type in position Y3 (Tipo de accionamiento en
posicion Y3) y seleccione la opcion Drive ADU-790A in position Y3
(Accionamiento ADU-790A en posicién Y3).

¢ Amplie el grupo Drive type in position Z3 (Tipo de accionamiento en
posicion Z3) y seleccione la opcion Drive ADU-790A in position Z3
(Accionamiento ADU-790A en posicion Z3).

4 Haga clic en Finalizar para crear el sistema. Al iniciar el sistema en una
estacion de RobotStudio, debe configurar el sistema para cargar un modelo
para el posicionador y hacer que los movimientos funcionen correctamente.



9.2.8.2 Valores de opciones para sistemas con posicionadores

Descripcion general
Esta es una descripcion general de las opciones de RobotWare que deben
configurarse a la hora de crear un sistema para el uso de ejes externos de
posicionador. Recuerde que, ademas de configurar las opciones de RobotWare,
también debe anadir una clave de opcion adicional para el posicionador.

Grupos de medios y claves de opcidn para los posicionadores
Si dispone del grupo de medios y la clave de opcion para su posicionador, puede
usar estos archivos.

En caso contrario, los grupos de medios y los posicionadores estandar se instalan
junto con RobotStudio. La ruta de estos grupos de medios en una instalacién
predeterminada es: C:\Archivos de programa\ABB Industrial IT\Robotics
IT\MediaPool. Esta carpeta contiene un grupo de medios para cada posicionador.
Sus nombres se basan en la referencia del posicionador, con un sufijo que indica
que esta configurado para sistemas con un solo robot o para sistemas MultiMove.

En la pagina Opcién adicional de System Builder, debe anadir la opcién para el
posicionador abriendo la carpeta de grupo de medios del posicionador que desea
afadir y seleccionando a continuacién el archivo extkey.kxt.

Opciones para posicionadores en los sistemas con un solo robot
Al anadir un posicionador a un sistema con un solo robot, el posicionador se ahade
en la misma tarea que el robot. A continuacion se enumeran las opciones a activar
en la pagina Modificar opciones de System Builder para este tipo de sistema:

* RobotWare > Hardware > 709-x DeviceNet > 709-1 Master/Slave Single

« Opcionalmente, para el uso del sistema con ArcWare afiada también
RobotWare > Application arc > 633-1 Arc

+ DriveModule 1 > Drive module configuration > Drive System 04
1600/2400/260 > RC2C Add drive > 753-1 Drive C in pos Z4 > 754-2 Drive
T in pos Y4 > 755-3 Drive U in pos X4

Opciones para posicionadores en los sistemas de robot MultiMove
Al anadir un posicionador a un sistema de robot MultiMove, el posicionador debe
anadirse en una tarea propia (por tanto también necesita afiadir una clave de
accionamiento para el posicionador). A continuacion se enumeran las opciones a
activar en la pagina Modificar opciones de System Builder para este tipo de
sistema:
* RobotWare > Hardware > 709-x DeviceNet > 709-1 Master/Slave Single

« RobotWare > Motion coordinated part 1 > 604-1 MultiMove Coordinated.
Opcionalmente, amplie la opcién MultiMove Coordinated y seleccione
opciones de proceso para los robots.

+ Opcionalmente, para el uso del sistema con ArcWare afiada RobotWare >
Application Arc > 633-1 Arc



« DriveModule 1 > Drive module configuration > Drive System 04
1600/2400/260 > RC2C Add drive > 753-1 Drive C in pos Z4 > 754-2 Drive
T in pos Y4 > 755-3 Drive U in pos X4. En el caso de los demas Drive Module,
no debe configurarse ningun eje adicional.



9.3 Un sistema MultiMove con dos robots coordinados

9.3.1 Creacion de un sistema coordinado utilizando System Builder

Descripcion general
En este ejemplo usaremos System Builder para crear un sistema coordinado fuera
de linea con un robot IRB2400 y un robot IRB1600, para su uso en una nueva
estacion de RobotStudio.

Inicio del Asistente para nuevos sistemas de controlador
Para crear un sistema como el descrito anteriormente, realice las operaciones
siguientes:
1 Haga clic en System Builder para abrir la ventana de dialogo.
2 Enlaventana de didlogo, haga clic en Crear nuevo para mostrar el Asistente
para nuevos sistemas de controlador.

3 Lea el texto de bienvenida, haga clic en Siguiente para continuar en la pagina
siguiente.

Introduccion del nombre y la ruta
1 En el cuadro Nombre, introduzca el nombre del sistema. El nombre no debe
contener espacios ni caracteres que no sean ASCII.
En este ejemplo, indique el nombre MiMultiMove para el sistema.
2 En el cuadro Ruta, introduzca la ruta de la carpeta en la que desea guardar

el sistema o haga clic en el boton Examinar para buscar la carpeta o crear
una nueva.

En este ejemplo, guarde el sistema en C:\Program
Files\ABB\RobotStudio\ABB Library\Training Systems.

3 Haga clic en Siguiente para pasar a la pagina siguiente.

Introduccion de la clave del controlador
1 Active la casilla de verificacién Clave virtual. La clave de controlador virtual
aparece ahora en el cuadro Clave de controlador. En este ejemplo
utilizaremos el grupo de medios y la version de RobotWare predeterminados.

2 Haga clic en Siguiente para pasar a la pagina siguiente.

Introduccion de claves de accionamiento
1 Hagaclic en el botdn de flecha hacia la derecha que aparece junto al cuadro
Introducir clave de accionamiento para crear una clave de accionamiento
para cada robot.

2 Haga clic en Siguiente para pasar a la pagina siguiente.

Como anadir opciones
Este sistema no requiere ninguna clave de opcién adicional. Haga clic en Siguiente
y continde en la pagina siguiente del asistente.



Modificacion de opciones
Cuando se crean sistemas de robot a partir de claves de robot, la clave determina
las opciones. Pero como estamos utilizando una llave virtual, tenemos que
configurar las opciones manualmente.

Al crear un sistema para varios manipuladores (hasta cuatro), es necesario incluir
una de las dos opciones de RobotWare, MultiMove Independent o MultiMove
Coordinated, para que puedan iniciarse las tareas de movimiento relacionadas.

o

Se recomienza utilizar la funcion Crear sistema a partir de diseio al crear
sistemas de robot para RobotStudio. De este modo, la opciéon MultiMove se
afiade automaticamente.

Para definir las opciones necesarias para un sistema MultiMove, realice las
operaciones siguientes:

1 Desplacese hacia abajo hasta el grupo RobotWare / Motion Coordination
parte 1y active la casilla de verificacién MultiMove Coordinated.

2 Desplacese hacia abajo hasta el grupo RobotWare / Engineering Tools y
active la casilla de verificacion Multitarea.

ﬂ Nota

La opcion Advanced RAPID esta incluida en el sistema operativo
RobotWare a partir de la version 5.60.

3 Desplacese hacia abajo hasta el grupo DriveModule1 / Drive module
application y amplie la opcién ABB Standard manipulator. Seleccione la
opcion IRB 2400 Type A, variante de manipulador IRB 2400L Type A.

4 Desplacese hacia abajo hasta el grupo DriveModule2 / Drive module
application y amplie la opcién ABB Standard manipulator. Seleccione la
opcion IRB 1600, variante de manipulador IRB 1600-5/1.2.

5 Haga clic en Finalizar para crear el sistema.



9.3.2 Creacion de un sistema coordinado utilizando el Administrador de instalacion

Descripcion general

En este ejemplo usaremos el Administrador de instalacion para crear un sistema
coordinado fuera de linea para su uso en una nueva estacion de RobotStudio.

Creacion de un sistema coordinado
Para crear un sistema como el descrito anteriormente, realice las operaciones
siguientes:

1

En el Asistente de instalacion, en la pagina Controladores, seleccione un
sistema y haga clic en Siguiente.

En la pagina Producto, haga clic en Ahadir. Se mostrara el cuadro de didlogo
Seleccionar producto.

Seleccione el producto necesario y haga clic en Aceptar.

Seleccione el producto anadido y haga clic en Siguiente.

En la pagina Licencias, seleccione la licencia necesaria y haga clic en
Siguiente.

En la pagina Opciones, en la pestafia Opciones del sistema, seleccione la
casilla de verificacion Coordinacion de movimientos > Opciones de
MultiMove > 604-1 MultiMove coordinado. La opcién Herramientas de
ingenieria se ampliara automaticamente.

En la opcidon Herramientas de ingenieria, seleccione las casillas de
verificacidon necesarias y haga clic en Siguiente.

En la pagina Confirmacion, revise la configuracion del sistema y haga clic
en Aplicar para crear el sistema.






10 Como trabajar con los parametros del sistema

10.1 Parametros del sistema

Descripcion general
La configuracidn de controlador es una coleccidn de seis temas, y cada uno de
estos temas describe un area de configuracion del controlador. Un controlador se
configura en fabrica de acuerdo con las opciones de RobotWare seleccionadas
en el momento de la entrega. La configuracion predeterminada de fabrica soélo se
modifica durante una actualizacion o cualquier proceso de alteracion. Los
parametros de configuracion pueden guardarse como archivos de texto (*.cfg) que
enumera los valores de los parametros del sistema. Si un parametro tiene asignado
el valor predeterminado, no aparecera en el archivo de configuracion.

Al crear una copia de seguridad del controlador, los archivos de configuracion se
guardaran en la carpeta SYSPAR de la estructura de archivos de una copia de
seguridad. Los archivos de configuracion se cargaran en la memoria del controlador
cuando se restaure la copia de seguridad.

La carpeta del sistema controlador contiene la carpeta SYSPAR en la ubicacion
...\ MySyst eml SYSPAR\ . Los archivos de configuracion en esta carpeta se cargan
cuando el controlador se restablece. Tenga en cuenta que los cambios en la
configuracidn y en RAPID se descartaran durante un restablecimiento del
controlador. Los cambios de configuracidn que estén relacionados con la instalaciéon
y sean independientes del programa que se vaya a ejecutar pueden cargarse
desde la carpeta SYSPAR. Ejemplos de carpetas que pueden cargarse son la
configuracién de tareas en segundo plano y los médulos de RAPID
correspondientes.

Tema: Area de configuracion: Archivo de configuracion:

Communication |Protocolos de comunicaciones y dispositi-| SIO.cfg
vos

Controller Funciones de seguridad y especificas de |SYS.cfg
RAPID

/0 Tarjetas y senales de E/S ElO.cfg

Man-machine Funciones para simplificar el trabajo con |MMC.cfg

communication el controlador virtual

Motion El robot y sus ejes externos MOC.cfg

Process Herramientas y equipos especificos del |PROC.cfg
proceso

Un tema es una coleccion de parametros del sistema del mismo tipo. Representa
un area de configuracion del controlador. Un archivo de configuracion separado
se guarda en cada tema; también puede generarse al crear una copia de seguridad.
Tipo guarda la definicion de parametros. Normalmente, los valores de los
parametros estan ya predefinidos en el momento de la entrega. Los valores estan
limitados a un tipo de datos y, en ocasiones, a los valores pertenecientes a un
intervalo. Una instancia es una variable definida por el usuario del tipo seleccionado.
En algunos casos, y en funcién de su valor, estos parametros se estructuran mas



detalladamente en subparametros, también denominados argumentos o valores
de accion. La siguiente imagen muestra los detalles de la sefal de E/S, di2.

Topic Type Instance Parameters Arguments
/0
System Input
di2 Action:
Start at main Argument_'

Continuous

en0800000183

Los parametros del sistema se configuran mediante RobotStudio o el FlexPendant.

| Controller | v X || Viewl | ControllerS (Station) x|
2 Collapse all J Configuration - I/O System x |
Current Station Type Signal Name  Action Argument 1
4 ['_'_'J Controllers Access Level di2 Start at Main Continuous P
[ HOME Cross Connection
4 {<§} Configuration Device Trust Level
Communication EtherNet/IP Command
Controller EtherNet/IP Device
I/Q System Industrial Network
Man-Machine Communication PROFINET Common Data
Motion PROFINET Device
PROC PROFINET Internal Device
(1] EventLog Raute
/O System 5C Feedback Device
BAPID SC Feedback Netwark
Signal
Signal Safe Level
System Input
System Output

xx1800003052

Visualizacion de configuraciones

1 Para ver los temas de un controlador, en la pestana Controlador, amplie el
nodo Configuracion del controlador.

Se muestran ahora todos los temas como nodos subordinados del nodo
Configuracion.

2 Para ver los tipos e instancias de un tema, haga doble clic en el nodo del
tema requerido.

El Editor de configuracion se abre y enumera todos los tipos del tema en
la lista Nombre de tipo. In En la lista Instancia, las filas muestran el tipo
seleccionado y las columnas muestran los valores de parametro de las
instancias.

3 Para ver informacion detallada de los parametros de una instancia, haga
doble clic en la instancia.

El editor de instancias muestra el valor actual, las restricciones y los limites
de los distintos parametros de la instancia.



o

Las redes virtuales, dispositivos y sefiales contenidas en el archivo EIO.cfg
pueden visualizarse en el nodo Sistema de E/S del navegador del controlador.




10.2 Como anadir instancias

Utilice el Editor de configuracion, para seleccionar un tipo de configuracién y
crear una nueva instancia del tipo. Por ejemplo, al afiadir una nueva instancia del
tipo Senal se crea una nueva sefal en el controlador virtual.

1

a A OD

En la pestafia Controlador, amplie Controlador y el nodo Configuracion y
haga doble clic en el tema que contiene el tipo para afiadir una instancia. Se
abre el Editor de configuracion.

En la lista Nombre de tipo, seleccione el tipo para afiadir una instancia.
Haga doble clic en el tipo para abrir la ventana correspondiente a la derecha.
Haga clic en cualquier elemento, y haga clic en Editar tareas.

En el menu Controlador, apunte a Configuracion y haga clic en Anadir tipo
(la palabra “tipo” es reemplazada por el tipo seleccionado anteriormente).

Haga clic con el boton derecho en cualquier parte del Editor de configuracion
y seleccione Anadir tipo en el menu contextual.

Se afiade una nueva instancia con los valores predeterminados y se muestra
en la ventana del Editor de instancias.

Haga clic en Aceptar para guardar la nueva instancia.

Los valores en la nueva instancia se validan ahora. Si los valores son validos,
la instancia se guarda; en caso contrario, se muestra una notificacion sobre

los valores de parametro incorrectos. Algunos cambios solo entran en vigor
después de un reinicio del controlador.



10.3 Copia de una instancia

1 En la pestaia Controlador, amplie el Controlador y el nodo Configuracion
y haga doble clic en el tema que contiene la instancia que desea copiar. Se
abre el Editor de configuracion.

2 Enlalista Nombre de tipo del Editor de configuracion, seleccione el tipo
que desea copiar una instancia.

3 Haga clic con el botén derecho en la fila seleccionada y, a continuacion,
haga clic en Copiar y cambie el nombre de la instancia. Haga clic en Aceptar.

4 Para seleccionar varias instancias, en la lista Instancia, seleccione varias
instancias que desee copiar.

Los valores de parametros de todas las instancias seleccionadas deben ser
idénticos; de lo contrario, los valores predeterminados estaran ausentes en
los parametros de las nuevas instancias.

5 En el menu Controlador, apunte a Configuracion y haga clic en Copiar tipo
(la palabra “tipo” es reemplazada por el tipo seleccionado anteriormente).

Haga clic con el botén derecho en la instancia que desea copiar y seleccione
Copiar tipo en el menu contextual.

Se anade una nueva instancia con los mismos valores que la instancia
copiada y se muestra en la ventana del Editor de instancias.

6 Cambie en el nombre de la instancia y haga clic en Aceptar para guardar la
nueva instancia.

Los valores en la nueva instancia se validan ahora. Si los valores son validos,
la instancia se guarda; en caso contrario, se muestra una notificacién sobre
los valores de parametro incorrectos. Algunos cambios solo entran en vigor
después de un reinicio del controlador.



10.4 Eliminacion de una instancia

1 En la pestaia Controlador, amplie el Controlador y el nodo Configuracion
y haga doble clic en el tema que contiene el tipo del cual desea eliminar una
instancia. Se abre el Editor de configuracion.

2 Enlalista Nombre de tipo del Editor de configuracion, seleccione el tipo del
cual desea eliminar una instancia.

3 En lalista Instancia, seleccione la instancia que desea eliminar.

4 En el menu Controlador, apunte a Configuracion y haga clic en Eliminar
tipo (la palabra “tipo” es reemplazada por el tipo seleccionado anteriormente).
También puede hacer clic con el botén derecho en la instancia que desea
eliminar y seleccionar Eliminar tipo en el menu contextual.

5 Aparece un cuadro de mensaje que le pregunta si desea eliminar o conservar

la instancia. Haga clic en Si para confirmar que desea eliminarla.
Los valores en la nueva instancia se validan ahora. Si los valores son validos,
la instancia se guarda; en caso contrario, se muestra una notificacion sobre
los valores de parametro incorrectos. Algunos cambios solo entran en vigor
después de un reinicio del controlador.



10.5 Guardado de un archivo de configuracioén

Los parametros del sistema de un tema de la configuraciéon pueden guardarse en
un archivo de configuracion y almacenarse en el PC o en cualquiera de sus
unidades de red.

A partir de ese momento, es posible cargar los archivos de configuracion en un
controlador. Por tanto, resultan utiles como copias de seguridad o para transferir
configuraciones de un controlador a otro.
1 En la pestafa Controlador, amplie el nodo Configuracion y seleccione el
tema que desea guardar en un archivo.
2 En el menu Controlador, apunte a Configuracion y seleccione Guardar
parametros.
También puede hacer clic con el botdn derecho en el tema y seleccionar
Guardar parametros del sistema en el menu contextual.
3 Enlaventana de didlogo Guardar como, busque la carpeta en la que desea
guardar el archivo.

4 Haga clic en Guardar.



10.6 Guardado de varios archivos de configuracién

1 En la pestafia Controlador, seleccione el nodo Configuracion.

2 En el menu Controlador, apunte a Configuracion y haga clic en Guardar
parametros de sistema.
También puede hacer clic con el botén derecho en el nodo de configuracion
y hacer clic en Guardar parametros del sistema.

3 En la ventana de dialogo Guardar parametros del sistema, seleccione los
temas que desea guardar en archivos. A continuacion, haga clic en Guardar.

4 Enlaventanade didlogo Buscar carpeta, busque la carpeta en la que desea
guardar los archivos y haga clic en Aceptar.

En este momento, los temas seleccionados se guardan en archivos de
configuracion con los nombres predeterminados en la carpeta especificada.



10.7 Carga de un archivo de configuracion

Un archivo de configuracion contiene todos los parametros del sistema de un tema
de configuracion. Por tanto, resultan utiles como copias de seguridad o para
transferir configuraciones de un controlador a otro. Al cargar un archivo de
configuracién en un controlador, éste debe corresponder a la misma version
principal que el controlador de origen. Por ejemplo, no es posible cargar archivos
de configuracién de un sistema S4 en un controlador IRC5.

1
2

En la pestafia Controlador, seleccione el nodo Configuracion.

En el menu Controlador, apunte a Configuracion y seleccione Cargar
parametros.

Como alternativa, haga clic con el botén derecho en el nodo de configuracion
y seleccione Cargar parametros en el menu contextual. De esta forma, se
abre la ventana de didlogo Seleccionar modo.

En la ventana de didlogo Seleccionar modo, seleccione las siguientes
opciones:
+ Seleccione Eliminar los parametros existentes antes de cargar para
sustituir toda la configuracion del tema con la configuracion del archivo.

« Haga clic en Cargar parametros si no hay duplicados para afadir los
nuevos parametros del archivo de configuracidn al tema, sin modificar
los existentes.

« Haga clic en Cargar parametros y reemplazar los duplicados para
afnadir al tema los nuevos parametros del archivo de configuraciéon y
actualizar los existentes con los valores del archivo de configuracion.
Los parametros que solo existen en el controlador pero no en el archivo
de configuracion no cambiaran en absoluto.

Haga clic en Abrir y busque el archivo de configuracion que desea cargar.
A continuacion, haga clic de nuevo en Abrir.

En el cuadro de informacidn, haga clic en Aceptar para cargar los parametros
del archivo de configuracidn.

Después de cargar el archivo de configuracién, cierre la ventana de dialogo
Seleccionar modo.

Ciertos cambios sélo entran en vigor después de un reinicio del controlador.






11 Monitorizacion de senales del robot

11.1 Analizador de senales

Descripcion general
Se utiliza Analizador de Sefiales para registrar las sefales del robot o de los
controladores virtuales. La version de Analizador de Senales utilizada para los
controladores de robot se denomina Signal Analyzer Online.

- Para abrir el Analizador de sefiales, en la pestafia Simulacion, dentro del
grupo Analizador de senales, haga clic en Signal Analyzer.

« Para abrir Signal Analyzer Online, en la pestaiia Controlador, dentro del
grupo Herramientas de controladores, haga clic en Signal Analyzer Online.

Importancia del analizador de sefales
Los datos del Analizador de sefiales pueden utilizarse para realizar el ajuste fino
del comportamiento del robot para optimizar el rendimiento del robot durante la
produccion. Por ejemplo, si el robot funciona con un proceso continuo en el que
la velocidad constante es el parametro critico, puede utilizarse el Analizador de
sefales para monitorizar las sefiales de velocidad desde el sistema de movimiento
del robot. La monitorizacidn constante ayuda a identificar cualquier fluctuacion de
velocidad que puede rastrearse hasta la linea correspondiente en el codigo de
RAPID que causa las fluctuaciones de velocidad. Una vez identificada la causa
raiz de las fluctuaciones, el programa del robot puede editarse para rectificar estos
problemas.

Otro ejemplo en el que el Analizador de sefales puede utilizarse es la simulacion
de cables, donde las sefales fisicas monitorizan la tension, la longitud y la torsion
de los cables. Estas senales permiten identificar el nivel de desgaste de los cables.
En funcion de los datos de estas sefales, puede modificarse el cable (enrutamiento,
longitud) y el programa para reducir el desgaste.



11.2 Senales monitorizadas

El analizador de sefales s6lo puede monitorizar un grupo de senales seleccionadas.
Esta seleccion es diferente para el controlador de robot y para el controlador virtual.
La siguiente tabla proporciona la lista de sefiales para el robot y los controladores
virtuales que se pueden monitorizar en el analizador de sefiales.

Categoria Senales disponibles

Senfales de controlador Potencia total del motor

Consumo total de potencia

Utilizacion de la fuente de alimentacion?

Registro de eventos Todos los dominios
Sistema de E/S Todas las sefales
Articulacion J1-J6

Cerca del limite

Posicion Punto fino

Objetivo cambiado !, Herramienta cambiada,
Objeto de trabajo cambiado

TCP Aceleracion lineal maxima en mundo

Aceleracion lineal en mundo

Orientacion Q1-Q4 del objeto de trabajo ac-
tual

Velocidad de orientacion del objeto de trabajo
actual

Pos. X, Y, Z del objeto de trabajo actual

Configuracion del robot cf1, cf4, cf6, cfx

Velocidad del objeto de trabajo actual

Esfuerzo indice de esfuerzo maximo3

indice de esfuerzo J12
Nota

indice de esfuerzo J2

La estimacion del indice de estrés soloes -
compatible con 57x0, 67x0 y 77x0 para Om- | Indice de esfuerzo J3

niCore. indice de esfuerzo J4
indice de esfuerzo J5
indice de esfuerzo J6

Componentes inteligentes Todas las sefiales

Fisica Tension del cable, longitud del cable y torsién
del cable (sdélo disponibles para estaciones
con cables)

Estimacion de la distancia de paro Todas las sefales, sélo disponibles para

controladores virtuales.

Dispositivos (sondeados) Temperatura de la CPU y memoria de RAPID.




Categoria Senales disponibles

1. Los datos del evento Objetivo cambiado no representan el objetivo actual, sino el obje-
tivo posterior.

2. Sehal para evaluar la cantidad de tension a la que estan sometidas las juntas. El control
de esta sefial ayuda en los analisis comparativos entre diferentes opciones de ciclos a
reducir el valor medio de la senal en lugar de eliminar los valores maximos individuales.
Esta senal también puede utilizarse para comparar el mismo ciclo en diferentes robots.
Esta senal no tiene unidad de medida y depende de la fuerza con la que se desplaza el
robot en relacion con el engranaje del eje. Para un eje estacionario, el valor de la sefial
Indice de esfuerzo es cero. El valor maximo de la sefial Indice de esfuerzo es 110.

3. La sefial del Indice de Esfuerzo Maximo tiene el valor de la sefial del indice de Esfuerzo
Jx con el valor mas alto en cada momento.

4. Muestra la utilizacion de la fuente de alimentacion como porcentaje de la fuente de ali-
mentacion del controlador. Utilice esta sefal para ver si queda capacidad para un equipo
externo, o para evaluar la necesidad de otra variante de controlador.

Estimacion de la distancia de paro
Estas sefiales muestran la distancia de parada del robot durante un paro de
categoria 0 o un paro de categoria 1. Por ejemplo, si la sefal de distancia de paro
parael eje J1 es 7 grados en el tiempo=48 ms, significa que J1 se movera 7 grados
en la direccion positiva si el robot se para en =48 ms.

A {AVISO!

La medicion y el calculo del rendimiento global de parada de un robot debe
probarse con su carga, velocidad y herramientas correctas, en su entorno real,
antes de que el robot entre en produccion, consulte ISO 13855:2010.

Potencia total del motor
La sefal Potencia total del motor muestra la potencia instantanea total de cada
eje. Puede ser positiva o negativa.

La potencia instantanea de un eje especifico es positiva cuando se acelera 'y
negativa cuando se decelera. Si un eje se acelera al mismo tiempo que otro se
decelera, la energia negativa del eje en deceleracidn es reutilizada por el eje en
aceleracion. Si la suma de la potencia instantanea de todos los ejes es negativa,
el exceso de potencia se puede devolver a la red o bien eliminar mediante la
resistencia de drenaje.

En el caso de un robot virtual, la sefal se basa en un robot nominal en condiciones
tipicas y en el caso de un robot la senal se basa en el par para ese robot concreto
en las condiciones reales. En el caso de un robot, el valor de la senal de potencia
del motor depende de varios factores, como por ejemplo la temperatura del robot
y la longitud de los cables.

o

La sefial Potencia total del motor representa la potencia consumida por el brazo
mecanico del robot y no la potencia alimentada al armario del controlador desde
la red eléctrica. Se excluye la potencia usada por el armario del controlador.




Energia total de motores

La sefal de Energia Total de Motores es la integracién de la potencia en el tiempo.
La sefial de energia total de motores incluye la sefal de Potencia Total de Motores
negativa cuando el controlador admite la realimentacién de potencia.

o

« En los controladores OmniCore con una version anterior a la 7.10, la sefial
de Energia Total de Motores no disminuye en RobotStudio aunque haya un
excedente de potencia.

« Enlos controladores OmniCore con la versién 7.10 o posterior, la sefial de
Energia Total de Motores disminuye en RobotStudio cuando hay un

excedente de potencia.

Finalidad de las senales

Cerca del limite

La finalidad de las senales Potencia total del motor y Energia total de motores es
ofrecer un célculo aproximado de la potencia y la energia consumidas por los
robots. En el caso de los robots virtuales, estas sefales pueden utilizarse para
identificar picos en el consumo de potencia para permitir que el programador del
robot ajuste el programa de robot con el fin de reducir el consumo de potencia.
En el caso de los robots, las sefales pueden utilizarse para comparar los consumos
de potencia de los distintos robots que funcionan con el mismo programa de robot
y ver si alguno de los robots difiere considerablemente del resto. Cualquier
desviacion de este tipo podria indicar que el robot requiere mantenimiento.

Cerca del limite comprueba la distancia existente hasta el limite mas cercano de
cada eje. Si cualquier eje esta a menos de 20 grados de un limite, la sefial Cerca
del limite muestra el valor actual. De lo contrario, el valor de la sefal sera constante
y tendra 20 grados. Si hay mas de un eje a menos de 20 grados de un limite, se
contempla el que esté mas cerca.



11.3 Grabacion de senales

Grabacion de senales para un controlador virtual
Antes de iniciar el analizador de sehales, seleccione las senales que deben
grabarse en la ventana Configuraciéon de senales.

1
2

Cargue una estacion con un controlador virtual.

En pestafa Simulacion, en el grupo Analizador de sefiales, haga clic en
Configuracion de sefales.

Aparece la ventana Configuracion de senales.

En la vista Sefales, seleccione las sefiales que desea grabar durante la
simulacion.

Las sefnales seleccionadas se afnaden a la vista Seleccion.

La grabacidn de sefales puede establecerse para que se inicie con la
simulacion. Para activar la grabacion de sefales durante la simulacién, en
el grupo Analizador de sefiales, seleccione Habilitado.

Se guardan los datos de sefales de cada sesion de grabacion de sefales.
Para ver la grabacion de sefales, en el grupo Analizador de sefales, haga
clic en Grabaciones.

Para anadir las sefiales de posicion de ejes de las unidades mecanicas a la
grabacion de senales, seleccione Configuracion de sefales y luego seleccione
Adicion rapida de senales de posicion. Utilice la funcion de Reproduccion de
grabacion para ver las sefales grabadas.

Grabacion de senales para un controlador de robot
Para realizar el siguiente procedimiento RobotStudio debe estar conectado a un
controlador de robot.

1

En la pestafia Controlador, en el grupo Herramientas de controladores,
haga clic en Signal Analyzer Online y, a continuacion, haga clic en
Configuracion de sefales. Se abre la ventana Configuraciéon de sefales.
En la vista Sefnales, seleccione las sefales que debe grabar durante la
simulacion.

Las senales seleccionadas se afiaden a la vista Seleccion.

Inicie la simulacion y, en el grupo Herramientas de controladores, haga clic
en Signal Analyzer Online y, continuacion, haga clic en Iniciar grabacion.
Para detener la grabacidn, en el grupo Herramientas de controladores,
haga clic en Signal Analyzer Online y, continuacion, haga clic en Detener
la grabacion.

Se guardan los datos de sefales de cada sesion de grabacion de sefales.
Para ver la grabacion de sefales, en el grupo Analizador de sefnales, haga
clic en Grabaciones.



11.4 Grabaciones

Descripcion general
Las grabaciones de sefales guardadas de la estacion actual se almacenan en las
siguientes ubicaciones.

» En la carpeta de documentos de RobotStudio:

C:.\ User s\ <user

name>\ Docunent s\ Robot St udi o\ Si gnal Anal yzer\ St ati ons para un
controlador virtual y C: \ User s\ <user

name>\ Docunent s\ Robot St udi o\ Si gnal Anal yzer\ Onl i ne para un
controlador de robot.

« En la carpeta Proyecto para el proyecto correspondiente:

C. \ User s\ <user nane>\ Docurrent s\ Robot St udi o\ Pr oj ect s\ <Pr oj ect
f ol der >\ Si gnal Anal yzer.

Las grabaciones de sefiales pueden exportarse en los siguientes formatos:
- Grabacidn de senal de RobotStudio (*.rssigdata).
« Excel Workbook (*.xIsx).
« Texto (delimitado por tabuladores) (*.ixt).

Las grabaciones de sefales pueden importarse en el formato de Grabacion de
senal de RobotStudio (*.rssigdata).

Uso de la funcion de reproduccion de grabacion
Es posible grabar y ver las sefales de posicion de ejes de las unidades mecanicas.
Realice los siguientes pasos para grabar y luego reproducir la grabacion de las
senales de posicion de ejes.

1 Para ahadir las sefales de posicion de ejes de las unidades mecanicas a la
grabacion de sefales, en el grupo Analizador de sefales haga clic en
Configuracion de seiales y luego en Adicion rapida de sefiales de posicion.

2 En el grupo Control de simulacion, haga clic en Inicio para grabar la
simulacién.

3 En el grupo Analizador de senales haga clic en Reproduccién. Se muestra
la pestafia Reproduccion de grabacion.

| SimulationWatch| Output | Recording Playback |
Recording Time: 00:00:00,000 Stop delay ms
Recording-17

Show robots in stop position  00:00:00,000 :.‘03‘:323'."
[C] Catagory 0 1 1 =
[ Category 1 P Play | 1] 4l == B step forward | 44 | Reset | |Exportanimaton..| |Sueptvolme

Measurements
Enable measurement on stop position graphics Click on robet, todl or tooldata to measure stop distance Use stop position in collision detection

xx2000002027

4 En la lista Grabacion: seleccione el archivo necesario y luego haga clic en
Reproducir para ver la grabacion.

Utilice los botones de la pestafia de Reproduccion de grabacion para
navegar por la grabacion durante la reproduccion.



Utilice las siguientes casillas de verificacion para mejorar la visualizacion de la

reproduccion.

Opcion Descripcion

Category0 Ver un robot semitransparente que se mueve a lo largo de las
posiciones de paro de categoria 0.

Category1 Ver un robot semitransparente que se mueve a lo largo de las

posiciones de paro de categoria 1.

Exportar Animacion

Exporta una grabacion con senales de eje a una animacion 3D en
formato gITF (.glb) .

Las zonas y geometrias de SafeMove pueden incluirse si esta
abierto Visual SafeMove.

Volumen de barrido

Crea una nueva pieza basada en el registro actual que representa
el volumen total aproximado del movimiento del robot y la herra-
mienta a lo largo de una trayectoria. Esto ayudara a evaluar las
colisiones entre el entorno y el volumen. Estas piezas se pueden
exportar en formatos poligonales como, gITF, STL, VRML y simi-
lares, pero los formatos CAD no son compatibles.

Componente | Volumen de barrido
ame

xx2100002564

xx2100002565

Existen las opciones siguientes:

Construir a partir de posiciones interpoladas: crea una nube de
puntos con puntos adicionales afadidos para compensar la natu-
raleza discreta del registro y, a continuacion, utiliza un algoritmo
para construir una malla poligonal volumétrica a partir de la nube
de puntos. El volumen resultante sera aproximado y contendra

muchos menos poligonos y evitara los agujeros de discretizacion.

Combinar posiciones discretas: crea una Unica pieza que combi-
na la geometria del robot en cada posicion discreta del registro.
La pieza se procesa para eliminar los poligonos redundantes. El
volumen resultante sera mas grande (mayor uso de memoria) que
el volumen creado con la opcion Construir a partir de posiciones
interpoladas. Cuando se crea un volumen mediante esta opcion,
solo se incluyen posiciones discretas, por lo que el resultado
puede contener agujeros, especialmente cuando la velocidad es
alta.

H Nota

El uso de la memoria RAM puede ser significativamente alto para
registros mas largos.

Habilitar la medicion

cion de paro

en los graficos de posi-

Habilite la medicion en el robot semitransparente.

la herramienta o los

de paro

Haga clic en el robot,

datos de herramienta
para medir la distancia

Mida la distancia entre un punto seleccionado en el robot y la co-
rrespondiente posicidn de paro en el robot semitransparente.




Opcion Descripcion

Utilizar la posicion de |Detectar la colision utilizando las posiciones de categoria de paro
paro en la deteccion |0 o categoria de paro 1.
de colisiones :

g

xx2000002209

Acceso al cédigo de RAPID desde grabacion de sefales
Se analizan las grabaciones de sefales para identificar la causa raiz de cualquier
evento inesperado del robot. Desde el analizador de sefales, puede abrirse el
modulo de RAPID que provoca este evento del robot. Utilice el siguiente
procedimiento para acceder al codigo de RAPID desde el analizador de senales.
El evento Objetivo cambiado debe grabarse para utilizar el siguiente procedimiento.

ﬂ Nota

Los datos del evento Objetivo cambiado no representan el objetivo actual, sino
el objetivo posterior.

1 En la ventana Grabaciones, haga clic con el botén derecho en la grabacién
de seial y, a continuacion, haga clic en Abrir.
Se abre la ventana Analizador de sefnales con la grabacion de sefal
seleccionada.

2 Desplacese y acceda a la tabla Eventos, y haga clic en el evento de RAPID
requerido para ver los detalles Objetivo actual.

3 Haga clic en el enlace Ubicaciéon para abrir el médulo de RAPID
correspondiente.



12 Trabajos

Descripcion de trabajos

Descripcion general

Pestafia Trabajos

RobotStudio se ha disefiado para trabajar con un controlador de robot a la vez.
Utilice la funcidn Trabajos para realizar determinadas acciones en una poblacién
muy numerosa de controladores de robot. Flota o conjunto de dispositivos es una
coleccion de un conjunto de controladores seleccionados en una red que estan
identificados por la Direccion IP y el nombre DNS. Un Trabajo se define mediante
una lista de Dispositivos y una Accidén. La Accion se ejecutara con todos los
controladores seleccionados de la lista de Dispositivos.

El conjunto predeterminado de acciones se disefian para monitorizar y recopilar
datos de los controladores incluidos en la lista de dispositivos. Estos datos pueden
analizarse para detectar de errores y realizar rectificaciones adicionales para
mantener la configuracion uniforme en todos los controladores de una flota.

La caracteristica Trabajos se gestiona desde la pestafia contextual Trabajos. En
la pestana Controlador del grupo Herramientas de controladores, haga clic en
Trabajos para abrir la pestaia contextual Trabajos.

La pestana contextual Trabajos contiene los grupos enumerados a continuacion.

Grupos Descripcion

Listas de dispositivos |Un grupo definido por el usuario con controladores de robot a los
que se aplica un trabajo. Las listas de dispositivos pueden reutili-
zarse de un trabajo a otro.

Trabajos Un grupo de comandos que contiene diversas opciones de trabajos.

Grupo Listas de dispositivos

Grupo Trabajos

El grupo Listas de dispositivos contiene los comandos y controles enumerados a
continuacion.

Comandos Descripcion

Nueva lista de dispositivos | Abre una nueva ventana de lista de dispositivos vacia para
crear un nuevo grupo de controladores de robot.

Abrir lista de dispositivos |Abre una lista de dispositivos guardada anteriormente, para
su edicion o revision.

Guardar lista de dispositi- |Guarda en disco el contenido de una ventana activa de lista
vos de dispositivos, con el formato .x/sx. Estos archivos pueden
ser editados en Microsoft Excel sin cambiar la estructura de
la hoja de calculo.

Explorar subred Rellena la ventana de lista de dispositivos activa con todos
los controladores que NetScan encuentre en la subred local.

El grupo Trabajos contiene los comandos y controles enumerados a continuacion.

Comandos Descripcion

Nuevo trabajo |Abre una nueva ventana de trabajo.




Comandos Descripcion

Plantillas Ofrece las opciones Guardar trabajo y Editar plantillas de trabajo.
+ Guardar trabajo: guarda las especificaciones del trabajo como
archivo .xml.
- Editar plantillas de trabajo: le permite editar un archivo de plantilla
existente.
Verificar Verifica el estado del grupo de controladores de robot.
Ejecutar Ejecuta la accién seleccionada por el usuario.

Poner en pausa | Detiene temporalmente una accién activa.

Reanudar Reanuda la accidon que esta en pausa.

Cancelar Cancela el trabajo activo.

Ventana Lista de dispositivos
Usted puede definir la poblacion de controladores de robot a la que debe aplicarse
el trabajo, por medio de la ventana Lista de dispositivos. Esta ventana contiene
los metadatos de todos los controladores de robot que forman parte del grupo.

Direccion de red: Este campo es obligatorio. La direccion IP o el nombre
DNS del controlador. Los controladores pueden estar distribuidos en multiples
subredes. Usted puede afiadir controladores que no pueden ser encontrados
directamente por NetScan desde la ubicacion actual.

Nombre de controlador: Este es un campo opcional. Este valor se utiliza
para verificar el nombre de controlador que puede identificarse con la
direccion de red.

Nombre de sistema: es un campo opcional. Este valor se utiliza para verificar
el nombre de sistema que se ejecuta en el controlador y que puede
identificarse con la direccidn de red.

Grupo: este campo es opcional. Este valor se utiliza para excluir un
subconjunto de controladores de robot de una lista a la hora de ejecutar
trabajos.

Subgrupo: este campo es opcional. Este valor se utiliza para excluir un
subconjunto de controladores de robot de una lista a la hora de ejecutar
trabajos.

Comentarios: Este es un campo opcional. Puede escribir comentarios en
este campo. Si afiade un controlador a la lista con el comando Explorar
subred, el sistema muestra el mensaje Found by NetScan (Encontrado por
NetScan) en este campo.

Permitir estado de ejecucion en funcionamiento
No se puede ejecutar un trabajo cuando el programa de ejecucion del controlador
esta en estado de Funcionamiento. Esta precaucion se toma para evitar que la
produccion se vea perturbada cuando los robots estan realizando trayectorias
sensibles en aplicaciones como cortes con laser y soldaduras al arco.

Trabajos como copias de seguridad o busqueda de datos RAPID pueden cargar
el controlador. Marque la casilla Permitir estado de ejecucion en funcionamiento
disponible en la zona Seleccion de dispositivo mientras se ejecutan estos trabajos.



Permitir estado de fallo de sistema
Cuando la casilla Permitir estado de fallo del sistema esté marcada, el trabajo
se ejecutara aunque el controlador conectado esté en estado de fallo del sistema.
Si esta casilla no esta seleccionada, los trabajos no se ejecutaran si el controlador
se encuentra en estado de fallo del sistema.

Verificar identidad de controladores OmniCore

Consulte Manual del operador - Guia del integrador OmniCore para obtener
informacion detallada sobre la gestidn de certificados en los controladores
OmniCore. Cuando se marca la casilla de verificacion Verificar identidad de
controladores OmniCore, se verificara el certificado de seguridad antes de ejecutar

Acciones admitidas

el trabajo.

Mediante la funcion Trabajos puede realizar las siguientes acciones en un grupo
de controladores de robot. Debe seleccionar la accion requerida en la lista Accion
seleccionada de la ventana Trabajos. Algunas de estas acciones requieren los
datos adicionales indicados a continuacion.

Accion

Descripcion

Copia de seguridad

» Rutade copia de seguridad: Una carpeta de destino definida
por el usuario para el guardado del archivo de copia de se-
guridad, un archivo que contiene carpetas de copia de se-
guridad especificas del controlador, con un registro de fecha
y hora con el formato Backup_{Fecha}_{Hora}.

»  Nombre de copia de seguridad: el nombre del archivo de
copia de seguridad con el formato {Nombre de sistema}_{Fe-
cha}. Es posible modificar la plantilla de nombres de
acuerdo con las necesidades del usuario. Las cadenas que
aparecen entre llaves se reemplazaran con los valores ac-
tuales.

ﬂ Nota

La lista completa de opciones que deben utilizarse para crear los
nombres de archivos y carpetas son {NetworkAddress}, {Contro-
llerName}, {SystemName}, {SerialNumber}, {Comments}, {Group},
{Date} y {Time}.

Backup Program Modu-
les (Copia de seguridad
de modulos de progra-
ma)

Crea copias de seguridad de los médulos de programa, con un
registro de fecha y hora con el formato Backup_{Fecha}_{Hora}.
Puede especificar el nombre y la carpeta de destino de la copia
de seguridad del médulo de programa en los campos Nombre de
copia de seguridad y Ruta de copia de seguridad.

Distribuir paquete de
actualizacion

Copia el paquete de distribucién seleccionado en el controlador.

Actualizar UAS

Actualiza la contrasefia del archivo UAS del controlador seleccio-
nado en la lista de dispositivos.

Configurar hora

Umbral (segundos): el tiempo de umbral definido por el usuario,
en segundos. El umbral define la diferencia de tiempo permitida.

Verify Time (Verificar
hora)

Lee la hora de cada controlador y la compara con la hora del PC
local.




Accidén

Descripcion

Establecer la hora del
servidor y la zona hora-
ria

Seleccione esta accion para establecer la zona horaria del servidor
NTP.

Introduzca el nombre del servidor en el cuadro Servidor NTP y
seleccione la zona horaria requerida en la lista Zona horaria.

Save Event Logs
(Guardar registros de
eventos)

Lee los registros de eventos especificados y los guarda en la
ubicacion especificada del PC.

Search Event Logs
(Buscar registros de
eventos)

Busca en los registros de eventos un tipo especifico (Todos, Avisos
y errores, Errores) hasta un limite de tiempo opcional (en dias).
También puede especificar el intervalo de cddigos de error que
desea incluir en la busqueda.

Leer dato sencillo

Esta funcion permite leer datos de RAPID, valores de sefales de
E/S y parametros de configuracion e informacion de dispositivo.
« En el caso de los datos de RAPID debe especificar el URL
de lainstancia de RAPID como Task/ Modul e/ Dat a o solo
como Task/ Dat a, por ejemplo
T_ROB1/ Modul el/ nyTool Dat a,0 T_ROB1/ nyTool Dat a.
El resultado sera el valor de la instancia.

+ Enelcasode las senales de E/S, debe especificar el nombre
de la seal, por ejemplo mySignal. El resultado sera el valor
de la sefal.

- Paralos parametros de configuracion, debe especificar la
URL hasta el atributo de instancia en el formulario
DOVAI N/ TYPE/ | nst anceName/ At t ri but eNane, por
ejemplo MOC/ ARM LOAD/ r 1_I| oad_4/ nass o
El O El O_SI GNAL/ di MySi gnal / access.

- Seleccione la opcién Dispositivos para leer informacién de
dispositivos, tales como Main Computer Fan Speed (Velo-
cidad de ventilador del ordenador principal), Main Computer
Module Temperature (Temperatura del médulo de ordenador
principal), CPU Temperature (Temperatura de la CPU) y
Free RAPID Memory(MB) (Memoria de RAPID libre (MB)),
seleccionando la opcion requerida en Copy From the device
browser (Copiar desde el navegador de dispositivos).

Para leer otras propiedades, copie la ID de propiedades del
dispositivo desde el Navegador de dispositivos. Haga clic
con el botdn derecho en la propiedad deseada y elija Copy
device property ID (Copiar ID de propiedad de dispositivo)
del menu contextual. Copie la ID en el cuadro de texto que
aparece arriba.

Search RAPID Data
(Buscar datos de RA-
PID)

Busca instancias de RAPID que coinciden con los patrones de
busqueda especificados. Puede restringir la busqueda a tareas,
modulos, tipos de datos y nombres campos de registro que coin-
cidan con el patron especificado.

Search RAPID Text
(Buscar texto de RA-
PID)

Busca lineas que contienen la cadena de texto especificada.
Puede restringir la busqueda a las tareas o los médulos que
coincidan con un patron de nombres determinado.

Write File or Directory
(Escribir archivo o direc-
torio)

Escribe el archivo o directorio seleccionado en el directorio de
destino especificado.

Read File or Directory
(Escribir archivo o direc-
torio)

Lee el archivo o directorio seleccionado de la carpeta HOME o de
una tarea.

Informacion del sistema

Lee las opciones, los idiomas y las versiones de soportes de datos
de los controladores.




Accion Descripcion

Ejecutar herramienta |Invoca una herramienta externa ejecutable.
externa - Ruta de herramientas externas: la ubicacién de la carpeta

en la que se encuentra la herramienta externa.

» Argumentos: argumentos especificados por el usuario y
entregados por la herramienta externa, por ejemplo {Sys-
temName}, {Network address}, {Group}, etc.

« Tiempo(s) limite: especifica el periodo de tiempo limite
agotado del comando.

Compare Folder (Com-|Compara dos carpetas y genera un informe con las diferencias.
parar carpeta) Estos informes estan disponibles en dos formatos de archivo:

Excel y xml. Estos informes no son exclusivos de Comparar car-
peta.

Guardar el diagndstico | Guarda el archivo de diagndstico del sistema que contiene la in-
del sistema formacion sobre el estado actual del controlador.

Guardar datos de eva- |Guarda los datos de evaluacion (Assessment_Data _{Date}_{Time})
luacion del dispositivo en la ubicacién seleccionada.

Los datos de evaluacion contienen estadisticas de uso de un robot,
como el Tiempo de produccion, el Factor de carga, la Velocidad

del programa, el Tiempo de ciclo, El Esfuerzo de carga de trabajo,
las Horas de funcionamiento, etc. Estos datos se utilizan para el
mantenimiento predictivo del robot (manipulador).

Trabajos con varias acciones

Utilice el boton Afadir para crear un trabajo con varias acciones.

Utilice los botones Arriba y Abajo para cambiar el orden de ejecucioén. El
informe Excel resultante sélo contiene una hoja para cada accién.

Utilice el botén Eliminar para eliminar la accion seleccionada.

Las funciones Guardar, Verificar y Ejecutar no son especificas del trabajo
multiaccion.

Creacion de una lista de dispositivos
1 Enel grupo Listas de dispositivos, haga clic en Nueva lista de dispositivos.

Se abre la ventana Lista de dispositivos sin nombre.
Es posible guardar esta lista de dispositivos con el formato .x/sx.

Introduzca los detalles requeridos, como por ejemplo Direccion de red,
Nombre de controlador, entre otros. En el grupo Listas de dispositivos,
haga clic en Guardar lista de dispositivos.

Para crear una lista de dispositivos con todos los dispositivos disponibles
en la red, haga clic en Explorar subred, grupo Listas de dispositivos.

Creacion de un nuevo trabajo

1

En la pestafia Controlador del grupo Herramientas de controladores, haga
clic en Trabajos. Se abre la pestafia contextual Trabajos.

2 Enelgrupo Listas de dispositivos, haga clic en Nueva lista de dispositivos.

Se abre la ventana Lista de dispositivos sin nombre.
Es posible guardar esta lista de dispositivos con el formato .x/sx.



En el panel Seleccion de dispositivo, seleccione una lista de dispositivos
en la Lista de dispositivos. La lista Filtro de grupo se rellenara si la lista
seleccionada contiene datos en el campo Grupo.

Introduzca unas credenciales validas en los cuadros Nombre de usuario y
Contraseiia, o bien seleccione Credenciales predeterminadas si el Usuario
predeterminado dispone de suficientes derechos para realizar la accion
seleccionada.

El usuario especificado debe estar disponible y este usuario debe disponer
de suficientes derechos para todos los controladores.

En la lista Accién, haga clic en la accidn que desee realizar. En funcion de
la accion seleccionada, pueden requerirse datos adicionales especificos de
la accion.

Para configurar estas acciones, debe proporcionar los datos necesarios.
En el grupo Trabajos, haga clic en Verificar/Ejecutar para realizar la accién
seleccionada.

Una vez completada la accion, se crean un informe y un archivo de registro.
Puede abrir este informe (en formato .x/sx) desde el History browser
(Navegador de historial). El archivo de registro se utiliza para tareas de
resolucion de problemas y asistencia.

Reutilizacion de una plantilla de trabajo
Los trabajos se guardan como archivos xml. Estos archivos pueden editarse
posteriormente en RobotStudio. Los archivos de trabajo deben ubicarse en
C.\ Users\rs_user\ Docunent s\ Robot St udi o\ JobTenpl at es para poder
editarlos. Los archivos ubicados en esta ubicacidn se enumeraran en la lista
desplegable Plantillas.

1

Ejecutar un trabajo desde

En el grupo Trabajos, haga clic en Plantillas. Los trabajos disponibles en la
ubicaciéon C: \ User s\ rs_user\ Docurnent s\ Robot St udi o\ JobTenpl at es
apareceran enumerados aqui.

Haga clic en el archivo de trabajo que desee para abrirlo.

Personalice el archivo y haga clic en Plantillas y, a continuacién, haga clic
en Guardar trabajo y guarde el trabajo.

la ventana de la linea de comandos

Siga los siguientes pasos para ejecutar un trabajo o un lote de trabajos desde la
ventana de la linea de comandos.

Paso

Accion

1

Cree un trabajo y guardelo con un nombre adecuado, por ejemplo, Trabajo1.
Para una instalacion predeterminada de RobotStudio, el trabajo se guarda en la
carpeta C: \ User s\ <user name>\ Docunent s\ Robot St udi o\ JobTenpl at es
como un archivo *.xml.




Paso |Accion

2 Abra el Bloc de notas y escriba " C: \ Program Fi | es (x86)\ ABB\ Robot St udi o
YYYY\ Bi n\ Addi ns\ FI eet Managenent\ runj ob. exe" "C:\ User s\ <user
nane>\ Docunent s\ Robot St udi o\ JobTenpl at es\ Job1. xm "

[ defaul tcredentials .

En este ejemplo se da por hecho que RobotStudio esta instalado en la ubicacion
predeterminada. Es posible indicar un nombre de usuario y una contrasefa especi-
ficos con las opciones / user : <user name>Yy/password: <passwor d>.

3 Guarde el archivo *.txt con la extensién *.cmd.

4 Haga doble clic en el archivo *.cmd para ejecutar el trabajo.

Se generan archivos de registro e informes, que estan disponibles en el Navegador
de trabajos.

ﬂ Nota

Puede programar trabajos usando el Programador de tareas integrado en
Windows.

La siguiente tabla proporciona detalles de varios argumentos de linea de comandos
junto con sus descripciones.

Argumentos Descripcion

/ user: <user > / passwor d: <pw> Ejecutar trabajo con un nombre de usuario y
contrasefa especificos.

/ def aul t Credenti al s Ejecutar trabajo utilizando las credenciales de
usuario predeterminadas.

/1 ogDirectory: <pat h> Directorio para archivos de registro y de infor-
mes.

/ di sabl eCertificateVerification|Desactivar la verificacion de certificados de Ro-
botWare 7.

/ al | owExecSt at eRunni ng Permitir estado de ejecucion En funcionamiento.







13 Screenmaker

13.1 Introduccion a ScreenMaker

¢ Qué es ScreenMaker?

ScreenMaker es una herramienta de RobotStudio que permite desarrollar pantallas
personalizadas. Se utiliza para crear GUIs personalizadas para FlexPendant sin
aprender el entorno de desarrollo Visual Studio ni la programacion con .NET.

ﬂ Nota

ScreenMaker solo es relevante para los sistemas que utilizan controladores
IRCS.

¢ Por qué usar ScreenMaker?

Una interfaz de operador personalizada en la planta de produccién es la clave de
un sistema robético sencillo. Una interfaz de operador personalizada bien disefiada
presenta al usuario la cantidad correcta de informacion en el momento adecuado
y con el formato correcto.

Conceptos de GUI
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Una GUI facilita a las personas el trabajo con los robots industriales al ofrecer un
punto de interaccion visual para los procesos internos de un sistema de robot. En
el caso de las aplicaciones de GUI para FlexPendant, la interfaz grafica consta de



cierto numero de pantallas, cada una con su propia area de ventana (el recuadro
de color azul de la figura anterior) en la pantalla tactil del FlexPendant. A su vez,
la pantalla del FlexPendant se compone de distintos componentes graficos mas
pequefios dispuestos en una plantilla de disefo. Entre los controles tipicos (en
ocasiones llamados "widgets" o componentes graficos) estan los botones, menus,
imagenes y campos de texto.

Un usuario interactia con una aplicacion de GUI de la forma siguiente:
« Haciendo clic en un botén
- Seleccionando en un menu
» Escribiendo texto en un cuadro de texto
+ Desplazando la imagen

Una accion, como por ejemplo hacer clic en un botén, se conoce como un evento.
Siempre que se realiza alguna accidn, se envia un evento a la aplicacién de GUI.
El contenido exacto de un evento depende Unicamente del propio componente
grafico. Distintos componentes disparan distintos tipos de eventos. La aplicaciéon
de GUI responde a los eventos en el orden en el que los genera el usuario. Esto
se conoce como programacion basada en eventos, dado que el flujo principal de
una aplicaciéon GUI sigue el dictado de los eventos en lugar de seguir un orden
secuencial de principio a fin. Debido a la impredecibilidad de las acciones del
usuario, una tarea importante a la hora de desarrollar una aplicacion de GUI soélida
es garantizar que funcione correctamente independientemente de lo que haga el
usuario. Por supuesto, una aplicacion de GUI puede hacer caso omiso a los eventos
que no le son relevantes, y de hecho es asi como opera.

El gestor de eventos alberga conjuntos de acciones que deben ejecutarse cuando
se produce un evento. Como ocurre en las rutinas TRAP del programa de RAPID,
el gestor de eventos permite la implementacion de l6gica especifica de la aplicacion,
como por ejemplo ejecutar un programa de RAPID, abrir una pinza, légica de
procesamiento o célculos.

En resumen, desde el punto de vista de un programador, una GUl se compone
como minimo de dos partes:

 la parte de visualizacion: el diseno y la configuracion de los controles

 la parte de procesamiento: gestores de eventos que responden a los eventos
Los entornos modernos de desarrollo de GUI cuentan con frecuencia con algun
disefiador de formularios, una herramienta WYSIWYG (del inglés "What You See
Is What You Get", que podria traducirse como "lo que se ve es lo que se obtiene")
para permitir al usuario seleccionar, posicionar y configurar los widgets. En cuanto
a los gestores de eventos, habitualmente el programador debe utilizar un lenguaje
de programacion especial recomendado por el entorno de desarrollo.

ﬂ Nota

ScreenMaker no admite las operaciones deshacer/rehacer.




Conceptos relativos al FlexPendant
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Si se ejecuta en Windows CE, FlexPendant de ABB tiene una potencia de CPU y
una cantidad de memoria limitadas si las comparamos con las de un PC. Por tanto,
cualquier aplicaciéon de GUI personalizada debe almacenarse en las carpetas
designadas del disco duro del controlador para poder cargarlas. Una vez cargadas,
pueden encontrarse en el menu ABB como se muestra en la figura anterior. Haga
clic en un elemento de menu para iniciar la aplicaciéon de GUI.

Dado que el controlador de robot es quien realmente controla el robot y sus equipos
periféricos a través de la ejecucion de un programa de RAPID, la aplicacion de
GUI necesita comunicarse con el servidor de programas de RAPID para poder leer
y escribir las variables de RAPID y activar o desactivar sefiales de E/S.

Resulta esencial que los programadores de RAPID comprendan que existen dos
niveles diferentes que controlan una célula de trabajo: una aplicacion de GUI
controlada por eventos que se ejecuta en el FlexPendant y un programa de RAPID
secuencial que se ejecuta en el controlador. Estos dos niveles residen en CPUs
diferentes y utilizan sistemas operativos diferentes, de forma que la comunicacion
y la coordinacion son importantes y deben disefarse cuidadosamente.

Limitaciones

ScreenMaker admite la lengua inglesa al construir la aplicacién en RobotStudio.
ScreenMaker Designer no ofrece ninguna herramienta de localizacién. Por tanto,
las aplicaciones creadas con ScreenMaker muestran el mismo texto especificado
en el momento del disefio, con independencia del idioma seleccionado en el
FlexPendant.



Al utilizar lenguas asiaticas (chino, japonés, coreano), estas pantallas se muestran
con exactitud sélo si el idioma del FlexPendant coincide con el idioma de
ScreenMaker. De lo contrario, se mostraran marcadores vacios en lugar de
caracteres de texto.



13.2 Entorno de desarrollo

Descripcion general

Esta seccidn presenta una descripcidn general del entorno de desarrollo de
ScreenMaker para la creacidn de pantallas de usuario.
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Repuestos Descripcion

1 Ribbon Muestra grupos de iconos organizados en una secuencia
logica de funciones.

2 Project explorer Muestra el proyecto de pantalla activo y enumera las
pantallas que estan definidas en el proyecto.

3 Design area (Area de |El disefio en el que se crea la pantalla con los controles

disefio) disponibles.

4 Output window Muestra informacion acerca de los eventos que se produ-
cen durante el desarrollo en ScreenMaker.

5 ToolBox / Propiedades |Muestra una lista con los controles disponibles.
Contiene las propiedades y los eventos disponibles para
los controles seleccionados. El valor de las propiedades
puede ser un valor fijo o un enlace a un dato del IRC5 o
una variable de la aplicacion.

Ribbon

La pestana de ScreenMaker contiene grupos de comandos organizados en una
secuencia légica de funciones que facilita al usuario la gestion de los proyectos
de ScreenMaker. La pestana consta de los siguientes grupos:

Grupo

Funciones utilizadas para

Project

Administrar un proyecto de ScreenMaker. Consulte Adminis-
tracion de proyectos de ScreenMaker.




Grupo Funciones utilizadas para

Add Anadir pantallas y variables de aplicacion. Consulte Adminis-
tracion de pantallas y Administracion de variables de aplica-
cion.

Build Compilar un proyecto. Consulte Compilacion de un proyecto.

Controller Conectar e implementar en el controlador. Consulte Conexion

al controlador e Implementacion del controlador.
También para abrir Virtual FlexPendant.

Arrange Redimensionar y posicionar los controles en el area de disefo.

Diagnosis Como detectar problemas en el proyecto y proporcionar una
solucidn diagndstica.

Close Cerrar un proyecto.

Arrange
Esta barra de herramientas muestra iconos para el redimensionamiento y el
posicionamiento de controles en el design area (area de diseio).

Los iconos estan activados cuando se selecciona un control o un grupo de controles
en el design area (area de disefio).
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ToolBox

ToolBox actua como un contenedor para albergar todos los controles disponibles
que pueden colocarse en la pantalla.
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La tabla siguiente muestra los controles de GUI que puede arrastrar al design area.
(area de disefo).

Control Descripcion

ActionTrigger Permite ejecutar una lista de acciones cuando cambia una
sefal o un dato de RAPID.

BarGraph Representa un valor analégico en una barra.

Button Representa un control en el que se puede hacer clic.

Ofrece una forma sencilla para disparar un evento y se utiliza
habitualmente para ejecutar comandos. Se etiqueta con un
texto o con una imagen.




Control

Descripcion

CheckBox

Permite hacer varias selecciones entre distintas opciones. Se
muestran como un cuadro que tiene un espacio vacio (si no
esta seleccionado) o una marca de verificacion (si esta selec-
cionado).

ComboBox

Representa un control que permite seleccionar elementos de
una lista.

Combinacion de una lista desplegable y un cuadro de texto.
Permite escribir un valor directamente en el control o seleccio-
nar en la lista de opciones existentes.

No es posible anadir sefiales de E/S al control combobox/list-
box.

CommandBar

Proporciona un sistema de menu para un ScreenForm.

ConditionalTrigger

Permite definir condiciones a la vez que se definen disparos
de accion. Se dispara una accion si hay cualquier cambio de
valor en los datos enlazados.

ControllerModeStatus

Muestra el modo del controlador (Auto - Manual).

DataEditor

Representa un control de cuadro de texto que puede usarse
para editar los datos.

Graph

Representa un control que representa graficamente datos con
lineas o barras.

GroupBox

Representa un control de Windows que muestra un recuadro
alrededor de un grupo de controles con un titulo opcional.

Se trata de un contenedor utilizado para agrupar un conjunto
de componentes graficos. Normalmente tiene un titulo en la
parte superior.

LED

Muestra un valor de dos estados, como por ejemplo una sefal
digital.

ListBox

Representa un control para mostrar una lista de elementos.

Permite al usuario seleccionar uno o varios elementos en una
lista contenida dentro de un cuadro de texto estatico y de varias
lineas.

NumEditor

Representa un control de cuadro de texto que puede usarse
para editar un nimero. Cuando el usuario hace clic en él, se
abre un teclado numérico.

No se recomienda afiadir un NumEditor a un control de conte-
nedor.

NumericUpDown

Representa un cuadro de niumero que muestra valores numé-
ricos.

Panel

Se utiliza para agrupar una coleccidén de controles.

PictureBox

Representa un control de cuadro de imagen que muestra
imagenes.

RadioButton

Permite seleccionar sélo una de un conjunto de opciones
predefinidas.

RapidExecutionStatus

Muestra el estado de ejecucion del dominio de RAPID del
controlador (En funcionamiento - Auto).

RunRoutineButton

Representa un control de botén de Windows que ejecuta una
rutina de RAPID al hacer clic en él.

Switch Muestra un valor de dos estados y permite cambiarlos, como
por ejemplo una sefial de salida digital.
TabControl Gestiona un conjunto de paginas con pestanas.




Properties window

Control

Descripcion

TpsLabel

Un widget muy utilizado que muestra texto, una etiqueta que
normalmente es estatica, es decir, que no presenta interactivi-
dad. Las etiquetas se utilizan por lo general para identificar
cuadros de texto cercanos u otros componentes graficos.

VariantButton

Se utiliza para cambiar los valores de las variables de RAPID
o las variables de aplicacion.

Un control se caracteriza por sus propiedades y eventos. Las Properties
(Propiedades) describen el aspecto y el comportamiento del componente, mientras
que los eventos describen las formas en que un control notifica su cambio de
estado interno a otros controles. Al cambiar el valor de una propiedad, los controles
presentan un aspecto y una funcionalidad diferentes o presentan un
comportamiento diferente.
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Elemento Descripcion
1 Panel de nombre de componente | Muestra el componente seleccionado y enume-
grafico ra los componentes disponibles de la pantalla
de diseno activa.




Elemento

Descripcion

Barra de herramientas de la venta-
na Properties (Propiedades)

ai= |
L] 1

R

g

en0900000409
1 Organiza el panel de tabla por categorias

2 Organiza alfabéticamente el panel de
tabla

3 Muestra las propiedades en el panel de
tabla

4 Muestra los eventos en el panel de tabla

Panel tabla

Muestra la totalidad de las propiedades o
eventos en un formato de dos columnas. La
primera columna muestra el nombre de la pro-
piedad o el evento, mientras que la segunda
muestra el valor de la propiedad o el nombre
del gestor de eventos.

Panel de informacion

Muestra informacion acerca de una propiedad
0 un evento.




13.3 Utilizacion de ScreenMaker

13.3.1 Administrar proyectos

Descripcion general

Esta seccion describe como gestionar proyectos en ScreenMaker. Un ciclo completo
abarca la creacidn, guardado, compilacién, conexion e implementacion de un
proyecto de ScreenMaker.

Puede administrar un proyecto (crear, eliminar, cargar o guardar) desde la cinta
de ScreenMaker o desde el menu contextual.

Crear un nuevo proyecto

ScreenMaker no admite los caracteres Unicode. Por tanto, no utilice estos al crear
un proyecto de ScreenMaker.

Utilice el siguiente procedimiento para crear un nuevo proyecto:

1

2

3

Haga clic en New en la cinta de ScreenMaker o haga clic con el boton derecho
en el menu contextual Project y seleccione New Project.

Aparece la ventana de didlogo New ScreenMaker Project.

ﬂ Nota

Puede crear un nuevo proyecto desde ScreenMaker installed templates o
ScreenMaker custom templates.

Para crear un nuevo proyecto desde las ScreenMaker installed templates:
a Haga clic en Simple Project.

b Introduzca un nombre y especifique la ubicacion para el nuevo
proyecto. De forma predeterminada, el nuevo proyecto se guarda en
C:\My Documents\RobotStudio\My ScreenMaker Projects..

¢ Haga clic en OK.
d Se afade una pantalla MainScreen(main) en la vista de arbol.

Para crear un nuevo proyecto desde las ScreenMaker custom templates:
a Haga clic en Basic, Standard o Extended.

b Introduzca un nombre y especifique la ubicacion para el nuevo
proyecto. De forma predeterminada, el nuevo proyecto se guarda en
C:\My Documents\RobotStudio\My ScreenMaker Projects..

¢ Haga clic en OK.

Nota

- Siselecciona la plantilla Basic, se crea un proyecto con dos pantallas.

+ Si selecciona la plantilla Standard, se crea un proyecto con cuatro
pantallas.

- Si selecciona la plantilla Extended, se crea un proyecto con seis
pantallas.




Cargar un proyecto o plantilla
Utilice este procedimiento para cargar un proyecto o una plantilla existente:

1 Haga clic en Open en la cinta de ScreenMaker o haga clic con el boton
derecho en el menu contextual Project y seleccione Open Project.

Aparece la ventana de dialogo Open Screen Project File.

A jAVISO!

Aparece un mensaje de aviso al abrir un proyecto existente de ScreenMaker
cuya version de FlexPendant SDK es distinta de la versién con la que se
creo el proyecto.

2 Busque la ubicacion del archivo de proyecto o el archivo de plantilla a cargar
y haga clic en Open.

o

También puede cargar un proyecto existente con un método de acceso rapido.

1 Haga clic en Recent en la cinta de ScreenMaker o haga clic con el botén
derecho en el menu contextual Project y seleccione Recent Projects.

2 Seleccione el archivo del proyecto en la lista de proyectos abiertos mas
recientemente.

Guarda un proyecto
Para guardar un proyecto o una plantilla, realice este paso:

« Haga clic en Save en la cinta de ScreenMaker o haga clic con el botén
derecho en el menu contextual Project y seleccione Save.

Para guardar el proyecto o la plantilla existente con un nuevo nombre, realice este
paso:

« Haga clic en SaveAs en la cinta de ScreenMaker o haga clic con el botén
derecho en el menu contextual Project y seleccione SaveAs.

o

» Los archivos de proyecto se guardan con la extension *.smk.

» Los archivos de plantilla se guardan con la extension *.smt.

SaveAs FlexPendant Project
Para guardar el ScreenMaker proyecto como un proyecto de FlexPendant, en el
menu contextual del proyecto, haga clic en SaveAs FlexPendant Project.

El proyecto se guarda con la extension *.csproj, que puede abrirse desde Microsoft
Visual Studio 2008.

Disefio de pantallas
En esta seccion se describe la forma de afiadir, cambiar de nombre, copiar, eliminar
y editar un control screen.



Descripcion general
El disefiador de formularios es una herramienta que permite editar o disefiar una
pantalla. Permite disefar la pantalla con los controles necesarios y el area de
disefio emula una pantalla del FlexPendant.

Ediciéon de un control screen (Pantalla)
Para editar un control screen (Pantalla), realice las operaciones siguientes:

1 Arrastre un control de la caja de herramientas (toolbox) y coléquelo en el
area de disefio.

La ventana Properties muestra todas las propiedades del control.
2 Seleccione el control y redimensidnelo o reposicidnelo para su configuracion.

H Nota

Puede seleccionar un solo control o varios controles:

» Un solo control: Haga clic con el botén izquierdo en el area de disefio
o seleccione el control en la lista de la ventana Properties
(Propiedades).

« Varios controles: Haga clic con el boton izquierdo en el area de disefio,
arrastre con el ratén y cree una ventana seleccionando todos los
controles.

3 Haga clic en la etiqueta inteligente de la esquina superior derecha del control
para realizar las tareas basicas de configuracion.

ﬂ Nota

Puede realizar una configuracion adicional editando los atributos en la
ventana Properties .

Uso de controles de ScreenMaker
En esta seccion se describe la creacion de las GUI con los controles siguientes
de ToolBox (Barra de herramientas).

ActionTrigger
Un action trigger (disparador de accion) inicia un evento, como por ejemplo hacer
que un objeto oculto esté visible cuando se realiza una accién con un control.
Permite ejecutar una lista de acciones cuando cambia el valor de la propiedad. El
valor de la propiedad puede estar vinculado a un elemento signal (senal), rapid
data (dato de RAPID) o application variable (variable de aplicacion).

El control ActionTrigger también puede usarse para ejecutar la aplicacion desde
RAPID.

Utilice este procedimiento para afiadir un control ActionTrigger:

Accion

1 Arrastre un control ActionTrigger desde ToolBox (Caja de herramientas) hasta
el area de disefo.




Accioén

2 Puede modificar el nombre, definir el valor predeterminado y configurar un valor
de enlazamiento a datos para un control ActionTrigger.
« Para definir los valores de una propiedad en la ventana Propiedades.

» Usted puede establecer el evento de disparo de un ActionTrigger a cualquier
gestor de eventos creado a partir de un control o desde la opcién Events
Manager (Gestor de eventos).

« Configure los valores de enlazamiento de datos mediante el uso de Configu-
racion del enlazamiento de datos.

» Defina variables de la aplicacién mediante el uso de Administracién de va-
riables de la aplicacion.

ﬂ Nota

Las acciones no se disparan cuando la pantalla se ejecuta inicialmente, sino
cuando se produce alguna diferencia en el valor enlazado en un determinado
momento. Esta funcionalidad sélo se admite en RobotWare 5.12.02 o posterior.

Ejemplo: Piense en una seial que esta enlazada al valor de la propiedad. El valor
de la sefal cambia en tiempo de ejecucion al realizar una accion determinada. El
gestor de eventos configurado para un control ActionTrigger se dispara en funcién
del cambio del valor de la sefial.

TpsLabel
TpsLabel es una etiqueta estandar de Windows que muestra un texto descriptivo.

Utilice el siguiente procedimiento para afadir un control TpsLabel:

Paso |Accion

1 Arrastre un control TpsLabel desde ToolBox (Caja de herramientas) hasta el area
de diseno.
2 Puede definir los valores, configurar eventos, configurar valores de enlazamiento

de datos y definir los valores de aplicacion de un control TpsLabel.
» Para definir los valores de una propiedad en la ventana Propiedades.

« Configure los eventos, consulte Configuracion de eventos.

« Para configurar los valores de enlazamiento de datos, consulte Configuracion
del enlazamiento de datos.

» Para definir variables de la aplicacion, consulte Administracion de variables
de la aplicacion.

3 Puede cambiar la opcion Allow Multiple States (Permitir varios estados) a verdadero
y cambiar la propiedad.
Haga clic en Allow Multiple States. Aparece la ventana de dialogo StatesE-
ditor .
2 Haga clic en la casilla de verificacion Allow Multi-States (Permitir varios es-

tados), seleccione las propiedades a cambiar en Properties For States
(Propiedades para estados) y haga clic en OK (Aceptar).

Los controles Button, PictureBox y TpsLabel admiten AllowMultipleStates. Para
obtener mas informacion acerca de cdmo utilizar AllowMultipleStates, consulte
Objeto de imagen y cambio de imagen debido a E/S.



Panel

El control Panel se utiliza para agrupar una coleccion de controles.

Utilice el siguiente procedimiento para afiadir un control Panel :

Paso

Accidén

1

Arrastre un control Panel desde ToolBox (Caja de herramientas) hasta el area de
disefo.

Puede afnadir un grupo de controles a un panel.

Puede modificar el nombre y definir el valor predeterminado y el valor de enlaza-
miento para un control Panel.
« Para definir los valores de una propiedad, consulte Ventana Properties
(Propiedades).
- Para configurar los eventos, consulte Configuracion de eventos.

« Paraconfigurar los valores de enlazamiento de datos, consulte Configuracion
del enlazamiento de datos.

- Paradefinir variables de la aplicacion, consulte Administracion de variables
de la aplicacion.

o

Actualmente sélo se admiten controles EventHandler, CancelEventHandlers y
MouseEventArgs.

ControllerModeStatus

ControllerModeStatus muestra el modo del controlador (Auto - Manual.

Utilice el siguiente procedimiento para afiadir un control ControllerModeStatus:

Paso

Accioén

1

Arrastre un control ControllerModeStatus desde ToolBox (Caja de herramientas)
hasta el area de disefio.

Puede definir los valores, configurar eventos, configurar valores de enlazamiento
de datos y definir las variables de aplicacién de un control ControllerModeStatus.
« Para definir los valores de una propiedad, consulte Ventana Properties

(Propiedades).
« Para configurar los eventos, consulte Configuracion de eventos.

- Para configurar los valores de enlazamiento de datos, consulte Configuracion
del enlazamiento de datos.

« Paradefinir variables de la aplicacion, consulte Administracion de variables
de la aplicacion.

Puede seleccionar la imagen a mostrar cuando el controlador esta en el modo
Auto y en el modo Manual.
» Haga clic en Autolmage en la ventana Properties (Propiedades) y busque
para seleccionar la imagen a mostrar en el modo Auto.

» Haga clic en Manuallmage en la ventana Properties (Propiedades) y busque
para seleccionar la imagen a mostrar en el modo Manual.




RapidExecutionStatus

RapidExecutionStatus muestra el estado de ejecucion del dominio de RAPID del
controlador (En funcionamiento - Auto).

RunRoutineButton

Utilice el siguiente procedimiento para afiadir un control RapidExecutionStatus:

Paso

Accion

1

Arrastre un control RapidExecutionStatus desde ToolBox (Caja de herramientas)
hasta el area de disefio.

Puede definir los valores, configurar eventos, configurar valores de enlazamiento
de datos y definir los valores de aplicacion de un control RapidExecutionStatus.
« Para definir los valores de una propiedad, consulte Ventana Properties
(Propiedades).
« Para configurar los eventos, consulte Configuracién de eventos.

» Para configurar los valores de enlazamiento de datos, consulte Configuracion
del enlazamiento de datos.

» Para definir variables de la aplicacion, consulte Administracion de variables
de la aplicacion.

Puede seleccionar la imagen a mostrar cuando el programa esta en funcionamiento
y es detenido.

» Hagaclic en Runninglmage en la ventana Properties (Propiedades) y busque

para seleccionar laimagen a mostrar cuando el programa esta en funciona-
miento.

« Hagaclic en Stoppedimage en la ventana Properties (Propiedades) y busque
para seleccionar la imagen a mostrar cuando el programa esta detenido.

RunRoutineButton representa un botén de Windows que ejecuta una rutina
RapidRoutine al hacer clic en él.

ﬂ Nota

Para llamar a una rutina que contiene movimientos, no se recomienda utilizar el
control de botén RunRoutine. Utilice en su lugar un control de botén normal para
llamar a una rutina TRAP. En la rutina TRAP, utilice instrucciones como
StopMove, StorePath, RestorePath y StartMove para controlar los movimientos
del robot.

Utilice el siguiente procedimiento para afiadir un control RunRoutineButton:

Paso

Accion

1

Arrastre un control RunRoutineButton desde ToolBox (Caja de herramientas)
hasta el area de disefio.

Haga clic en la etiqueta inteligente del RunRoutineButton y seleccione una de las
siguientes RunRoutineButtonTasks.
» Define Actions before calling Routine

« Select Routine to call
- Define Actions after calling Routine

Haga clic en Define Actions before calling Routine para definir una accién o un
evento previo a la llamada a la rutina.

Aparece la ventana de dialogo Events Panel (Panel de eventos).

Haga clic en Define Actions after calling Routine para definir una accién o un
evento después de la llamada a la rutina.

Aparece la ventana de dialogo Events Panel (Panel de eventos).




Paso |Accién

5 Haga clic en Select Routine to call.

Aparece la ventana de dialogo Controller Object Binding (Enlazamiento de objetos
de controlador).

6 En la ventanaProperties , defina el valor para las siguientes propiedades:
* RoutineToCall - Seleccione la rutina a llamar. Indica la RAPID Routine a la
que se llamara al pulsar este boton.

« AllowlnAuto - Seleccione True o False. Indica si la llamada a la rutina debe
hacerse en el modo Auto.

» TextAlign - Seleccione MiddleLeft o MiddleCenter. Indica la alineacion del
texto.

Recuerde las siguientes restricciones:

* No es posible enlazar RunRoutineButton a rutinas de servicio incorporadas.

» Solo es posible enlazar a procedimientos definidos por el usuario sin ningun
argumento.

« Cambie el PP a la tarea antes de realizar ninguna accion a través de Run-
RoutineButton.

CommandBar
CommandBar le permite afiadir elementos de menu en un orden controlado y
organizado.

Utilice el siguiente procedimiento para afadir elementos de menu al control
CommandBar:

Paso |Accién

1 Arrastre un control CommandBar desde ToolBox (Caja de herramientas) hasta el
area de diseno.

El CommandBar aparece en la parte inferior de la pantalla.

2 Haga clic en la etiqueta inteligente del CommandBar y seleccione Add/Remove
Iltems (Anadir/eliminar elementos).

Aparece la ventana Menultem Collection Editor.

3 Haga clic en Add.

Se afliade un nuevo elemento de menu y se muestran sus propiedades, que pueden
editarse.

Recuerde al editar el elemento de menu, asegurarse de rellenar la propiedad Text
. En caso contrario, no aparece nada en la barra CommandBar.

4 Para eliminar el elemento de menu, seleccione el elemento de menu y haga clic
en Remove.
5 Haga clic en Close para cerrar la ventana Menultem Collection Editor.

Para afiadir un evento a un elemento de menu, por ejemplo menultem1 en la barra
de comandos, utilice este procedimiento:

Paso |Accidn

1 Vaya a la ventana Properties y seleccione menultem1 en la lista desplegable.

2 Haga clic en el icono Events y a continuacion haga doble clic en el evento Click.
De esta forma se abre la ventana de dialogo Events Panel para el evento de clic.

3 Haga clic en Add Action en la ventana de dialogo Events Panel. De esta forma se
abre una lista secundaria de acciones.

4 Haga clic en una accion de la lista secundaria de acciones para afnadirla al evento
de clic del menultem1.




o

ScreenMaker no admite la funcion de controles de FlexPendant para afiadir
elementos de submenu a la barra CommandBar.

VariantButton

El control VariantButton es un botén de control simple con caracteristicas y
propiedades adicionales. Este control permite cambiar los valores de las variables
de RAPID o las variables de aplicacion.

Utilice el siguiente procedimiento para afiadir el control VariantButton:

Paso |Accion

1 Arrastre un control VariantButton desde ToolBox (Caja de herramientas) hasta el
area de disefo.

2 Puede realizar las siguientes tareas VariantButton desde la etiqueta inteligente:
» Define Actions before value change

» Define Actions after value change

3 Puede definir las propiedades especificas de VariantButton desde la ventana Pro-
perties:
« Seleccione Increment o Decrement en la lista desplegable Behavior. El
comportamiento predeterminado de VariantButton es Increment.

» Seleccione StepRate y seleccione la velocidad a la que debe variarse el
valor.

« Seleccione el DataType al que deba enlazarse el valor y defina la propiedad
de valor del tipo de dato seleccionado.

Soélo admite los tipos de datos de RAPID Num y Dnum. Para obtener mas informa-
cidén acerca del enlazamiento de datos, consulte Configuracion del enlazamiento
de datos.

4 También puede realizar las siguientes tareas comunes desde las ventanas Properties
(Propiedades):
» Defina BackColor, ForeColor, Location y Size del control.
» Seleccione True o False en la lista desplegable Visible para ocultar o mostrar
el control.

+ Seleccione True o False en la lista desplegable Enabled para activar o de-
sactivar el control.

ConditionalTrigger

El boton ConditionalTrigger define el estado a la vez que define los disparos de
accion. Se dispara una accion si hay cualquier cambio de valor en los datos
enlazados.

Utilice el siguiente procedimiento para afadir el control ConditionalTrigger :

Paso |Accion

1 Arrastre un control ConditionalTrigger desde ToolBox (Caja de herramientas)
hasta el area de disefio.

2 Puede definir las propiedades de ConditionalTrigger desde la ventana Properties:
« Seleccione la condicion de ejecucion en la lista desplegable Condition. Las
condiciones admitidas son: AND, OR, XOR, NOT, y EQUAL.

« Seleccione True o False en la lista desplegable Enabled para activar o
desactivar el control.

« Seleccione LHS y RHS y enlace el valor del dato a Controller Object o Ap-
plication Variable.




Definicién de eventos
El gestor de eventos es un conjunto de acciones que deben ejecutarse cuando se
produce un evento.

Para configurar un evento, realice las operaciones siguientes:
1 Seleccione el control cuyo gestor de eventos desee definir.

2 Abra la ventana de didlogo Events Panel de cualquiera de las formas
siguientes:

« Haga doble clic en el control.

» Haga clic con el botén derecho en el control, seleccione Events
Manager, haga clic en Add, introduzca el nombre, haga clic en OK 'y
cierre.

» Haga clic en la etiqueta inteligente y seleccione la tarea en la lista.

« Enla ventana Properties, haga clic en el icono Events y seleccione
en la lista el evento deseado.

3 Haga clic en Add Action para afadir una accion de una lista predefinida de
acciones.

En la tabla siguiente se enumera el conjunto de acciones predefinidas:

Screens (Pantallas) + Open Screen
+ Close Screen
Signals + Set a Digital Signal

« Invert a Digital Signal
« Pulse a Digital Signal
* Read a Signal
»  Write a Signal
» Reset a Digital Signal

RapidData * Read a Rapid Data

» Write a Rapid Data
Application Variable + Read and Write
Advanced « Call another Action list

« Call .NET method
« Call Custom Action
« Call FP Standard View

4 Seleccione la accidén en la ventana de la izquierda y haga lo siguiente:
« Haga clic en Delete para eliminar la accion.

+ Haga clic en Move Up o en Move Down para cambiar el orden de
ejecucion de las acciones.

5 Haga clic en OK.

Eliminacion de un gestor de eventos
Para eliminar un gestor de eventos creado por el usuario, haga lo siguiente:

1 Haga clic con el boton derecho en el control, seleccione Events Manager.
Aparece la ventana de dialogo Events Manager.

2 Seleccione en la lista el gestor de eventos a eliminar y haga clic en Delete.



Acciones Advanced

Call another Action List

Call .NET Method

Los gestores de eventos actuales de Events Manager (Gestor de eventos) pueden
ser reutilizados por otros controles mientras se definen las acciones para el evento.
Puede llamar a otro gestor de eventos desde un gestor de eventos existente.

En el ejemplo siguiente, el gestor de eventos listbox1_SelectedindexChanged
es llamado desde el gestor de eventos comboBox1_SelectionindexChanged.
Active la casilla de verificacion Show warning message before performing actions
para que se muestre una advertencia antes de que se puedan realizar estas
acciones.

Puede importar los archivos DLL y afadir referencias a la pestafia Advanced de
la ventana de dialogo Project Properties.

Una vez definidas las referencias, los métodos de .NET aparecen en la ventana
de dialogo Project Properties y pueden incluirse en la lista Actions de las acciones
que se ejecutaran al realizar la accion deseada.

El conjunto .NET solo admite métodos publicos estaticos.
Haga doble clic en el método y enlace el valor de retorno a la variable de aplicacion.
El enlazamiento sélo puede realizarse a la variable de aplicacion.

o

ScreenMaker permite realizar llamadas a métodos estaticos de las clases publicas
definidas en otra DLL. Esta DLL es normalmente una biblioteca de clases o una
biblioteca de control. Presenta las siguientes limitaciones y el usuario debe ser
consciente de ellas a la hora de usar archivos DLL de .Net.

« Las referencias a una DLL deben estar en el mismo directorio para poder
cargar la DLL.

» ScreenMaker permite el acceso Unicamente a los métodos estaticos que
contienen tipos de datos basicos tales como string, int, double, boolean,
object.

El siguiente procedimiento ofrece informacién acerca de cdmo crear un conjunto
.NET. Este conjunto puede anadirse como una referencia al proyecto de
ScreenMaker y para realizar ciertos calculos que no son posibles directamente
utilizando ScreenMaker, o bien para llamar a métodos de FlexPendant o PCSDK.

Utilice Visual Studio 2010 o superior para crear un conjunto .NET.
1 Cree un nuevo proyecto con la biblioteca de clases como plantilla.
2 Cree métodos publicos estaticos como los siguientes.

nanespace SMDot Net Met hods

{
public class Methods

{

/1] <summary>
/1!l Inverts a bool ean val ue



/1l <l sunmary>

/1l <param nane ="Val ue">i nput bool ean val ue</ par ane
/1l <returns>inverted bool ean val ue</returns>

public static bool I|nvertBool (bool val ue)

{

return (value == fal se);

}

/1] <summary>

/1l Increnents a nunerical value

/1l <lsunmary>

/1l <param nanme="val ue">val ue to be increnment ed</ paranr
/1l <returns>increnented val ue</returns>

public static double Increnment(double val ue)

{

return (value + 1);

}
}
}
3 Compile el proyecto.
4 Utilice el conjunto generado desde este proyecto de biblioteca de clases.

5 Anadalo como una referencia al proyecto de ScreenMaker.

Call Custom Action
Es posible anadir un control de usuario a ScreenMaker toolbox y realizar una
llamada a un método personalizado para ese control mediante su definicion en el
archivo ScreenMaker.dll.config.

Call Custom Action s6lo admite el control Graph.

Call FP Standard View
Las pantallas de FlexPendant estandar pueden abrirse con cualquier accion
realizada en el control. Las pantallas FlexPendant estandar son el Editor de RAPID,
Rapid Data, Cierre de sesién, LogOff, Movimiento, Copia de seguridad y
restauracion.

Por ejemplo, en button1_click, se abre la vista del Editor de RAPID.

Edicion del valor de la propiedad
Existen tres formas de editar el valor de la propiedad de un control en Properties
window (ventana de propiedades):
1 Escribiendo los nimeros, las cadenas y el texto. Por ejemplo, Location, Size,
Name etc.
2 Seleccionando los valores predefinidos de una lista. Por ejemplo, BackColor,
Font etc.
3 Introduciendo los valores en la ventana de dialogo. Por ejemplo, Enabled,
States, BaseValue etc.



Eliminaciéon de un gestor de eventos
Para eliminar un gestor de eventos creado por el usuario, haga lo siguiente:

1

Haga clic con el botdn derecho en el control, seleccione Events Manager.
Aparece la ventana de didlogo Events Manager.

2 Seleccione en la lista el gestor de eventos a eliminar y haga clic en Delete.

Modificacion de Project properties (Propiedades del proyecto)
Las propiedades del proyecto (Project properties) definen las propiedades del
proyecto de ScreenMaker, incluidas la forma de cargar y visualizar la GUI en el
FlexPendant.
Utilice este procedimiento para modificar las propiedades del proyecto (project
properties):

1

Haga clic con el botdn derecho en el menu contextual Project y seleccione
Properties.

Aparece la ventana de dialogo Project Properties.

En la pestafa Display de Caption, introduzca el texto en el campo Caption
of the Application para editar el titulo.

El titulo actualizado aparece en ABB Menu del lado derecho.

En la pestaia Display que aparece en ABB Menu, seleccione las siguientes
opciones:

Opcion Descripcion

Left (Izquierda) La aplicacion esta visible a la izquierda en ABB Menu.
Right (Derecha) La aplicacién esta visible a la derecha en ABB Menu.
Ninguno La aplicacion no esta visible en absoluto en el menu ABB.

ﬂ Nota

Las aplicaciones que utilicen la opcién None no pueden ejecutarse en las
versiones de RobotWare anteriores a la 5.11.01.

En la pestaiia Display de ABB Menu, examine y seleccione una opcion en
ABB menu image.

En la pestainia Display de TaskBar, examine y seleccione una opcion en
TaskBar image.

o

De forma predeterminada, las casillas de verificacion Use Default Image
y Use Menu Image estan activadas y esta seleccionada la imagen
predeterminada tpu-Operator32.gif.

En la pestafa Display que aparece dentro de Startup, seleccione Automatic
para cargar la imagen automaticamente en el inicio (Startup).



o

De forma predeterminada, el tipo de inicio es Manual.

7 En la pestaia Advanced que aparece dentro de Run Settings, active la
casilla de verificacién Launch virtual FlexPendant after deploying.

El virtual FlexPendant se inicia después de la implementacion del
ScreenMaker project en el controlador virtual.

o

Esta funcion no es aplicable si se esta conectados a un controlador de
robot.

8 Enlaventana de didlogo Project Properties, seleccione la pestana General
para ver las propiedades del proyecto, entre ellas Name, Assembly, Version
y Path.

En Version se muestran las versiones especificas del controlador y de
FlexPendant SDK utilizadas por el proyecto de ScreenMaker.

Conexion con el controlador
Utilice este procedimiento para conectarse tanto a controladores de robot como
virtuales:

1 Haga clic en Connect en la cinta de ScreenMaker o haga clic con el botén
derecho en el menu contextual Project y seleccione Connect.

Aparece la ventana de dialogo Select a Robot Controller.

o

Haga clic en la lista desplegable Connect de la cinta de ScreenMaker para
conectarse directamente al controlador.

2 Haga clic en Refresh para buscar una lista con todos los controladores
disponibles.

o

De forma predeterminada, el controlador conectado actualmente aparece
resaltado y presenta un icono pequenio al principio de la fila como indicador.

3 Seleccione en la lista el controlador al que desea conectarse y haga clic en
Connect.

El estado de conexidn se muestra en la vista de arbol Project (Proyecto).

Para desconectar la conexidn con el controlador, haga clic en Disconnect en el
menu contextual de Project.



Compilacién de un proyecto
El resultado de compilar el proyecto de ScreenMaker es un conjunto de archivos
entre los que estan archivos DLL e imagenes. El proyecto de ScreenMaker puede
combinarse para crear un formato binario (.dll) que puede implementarse en un
FlexPendant.

Utilice este procedimiento para compilar un proyecto (project):

1 Haga clic en Build en la cinta de ScreenMaker o haga clic con el boton
derecho en el menu contextual Project y seleccione Build.

El resultado se muestra en la ventana de salida (output ).

Implementacion en el controlador
Utilice este procedimiento para implementar un proyecto de ScreenMaker en un
controlador de robot o un controlador virtual:

1 Conéctese al controlador en el que desee implementar el proyecto.

2 Haga clic en Deploy en la cinta de ScreenMaker o haga clic con el boton
derecho en el menu contextual Project y seleccione Deploy Screen to
Controller.

Aparece la ventana de didlogo Download, que muestra el avance de la
descarga. Desaparece una vez que la descarga tiene éxito.

Se descarga el archivo TpsViewxxxxxx.dIl.
3 Reinicie el controlador.

o

« Si se utiliza un controlador de robot, puede reiniciar el FlexPendant
moviendo su joystick tres veces hacia la derecha, una vez hacia la
izquierda y una vez hacia usted.

- Si utiliza un controlador virtual, puede reiniciar el FlexPendant cerrando
la ventana del FlexPendant virtual.

Cierre de un proyecto
Para cerrar un proyecto, realice este paso:

« Haga clic con el botén derecho en el menu contextual Project y seleccione
Close Project.

Cierre de ScreenMaker
Para cerrar ScreenMaker, realice este paso:

« Haga clic en Close ScreenMaker en la cinta de ScreenMaker.

Administracion de widgets de ScreenMaker

Qué es un widget
Un widget es un elemento visual que contiene informacion organizada para
representar algun aspecto de una aplicacion para robots. Se trata de un elemento
de interfaz de usuario reutilizable y que puede compartirse con otros usuarios;
permite acelerar el desarrollo de las pantallas.



Un widget de ScreenMaker es similar en su funcion a los widgets utilizados en la
programacion de ordenadores. El widget es un elemento de interfaz grafica de
usuario (GUI) que muestra informacidn organizada y que puede ser sustituida por
el usuario. Al combinarlos en una aplicacion, los widgets, contienen datos
procesados por la aplicacién y las interacciones disponibles a partir de estos datos.

Flujo de trabajo de widget

El widget creado desde ScreenMaker puede utilizarse en la aplicacion ScreenMaker
y en la aplicacién de pantalla Produccién.

A continuacion, se enumeran los pasos necesarios para crear un widget en
ScreenMaker.

1
2
3

Ejemplo de caso de uso

Inicie RobotStudio.

Ejecute ScreenMaker.

Cree un nuevo Widget Project (Proyecto de widget) o abra uno ya existente.
Para obtener mas informacion acerca de cdmo crear un nuevo proyecto de
widget.

Conéctese a un controlador de robot o virtual, segun corresponda.

En caso necesario, cambie las propiedades del widget por medio de la
ventana de dialogo Widget Properties (Propiedades del widget).

Para obtener mas informacion acerca de la ventana de dialogo Propiedades
del widget.

Arrastre y coloque los componentes de interfaz de usuario necesarios, como
haria con cualquier proyecto normal de ScreenMaker.

Enlace las propiedades de la interfaz de usuario a los datos del IRC5 o a las
variables de la aplicacion.

Compile el proyecto de widget. El componente de widget se crea y guarda
en la carpeta . . . \ Docunent s\ Robot St udi o\ W dget Conponent s.

Considere una situacion en la que desea disefiar una pantalla de produccién capaz
de hacer lo siguiente:

Visualizar una grafica
Mostrar alarmas
Mostrar el estado del controlador

Para conseguirlo:

1

Cree un nuevo proyecto de widget en ScreenMaker y asignele un nombre,
por ejemplo GraphWidget.

Arrastre y coloque el control de grafica y los demas controles necesarios
sobre el formulario del widget.

Conéctese a un controlador de robot o a un controlador virtual, segun
corresponda.

Enlace los controles a los datos del controlador.

Utilice la ventana de didlogo Widget Properties (Propiedades del widget)
para cambiar el tamafio del widget.



6 Compile el proyecto.
7 Descargue el resultado a la pantalla Produccion.

A continuacion puede repetir los pasos anteriores para crear widgets para el mismo
proyecto o para otros proyectos, en funcion de sus necesidades de visualizacion
de alarmas y del estado del controlador.

Creacion de un proyecto de widget de ScreenMaker
1 Enlapestafa ScreenMaker, haga clic en New (Nuevo). También puede hacer
clic en New Project (Nuevo proyecto) en el menu contextual del proyecto.

Aparece la ventana de didlogo New ScreenMaker Project (Nuevo proyecto
de ScreenMaker).

En Widget Templates (Plantillas de widget), haga clic en Widget.
3 Especifique un nombre para el proyecto de widget.

De forma predeterminada, los proyectos de widget de ScreenMaker se
almacenan en la carpeta . . . \ Docunent s\ Robot St udi o\ W dget
Proj ect s.
4 Haga clic en Aceptar.
El proyecto de widget, junto con una pantalla MainScreen(main), aparece en la
vista de arbol. El proyecto de widget presenta la extension de nombre de archivo
.wzp. Los widgets también aparecen en Toolbox (Caja de herramientas).

o

» Esposible tener abierto un solo proyecto de widget a cada momento. Cierre
cualquier proyecto de widget que tenga abierto antes de abrir otro nuevo.

- El proyecto de widget sélo tiene una pantalla, la pantalla principal, en la que
se disenan los widgets. Todos los controles definidos en un widget se
consideran como un mismo widget.

« Los widgets se cargan en la caja de herramientas desde una carpeta que
contiene las DLL de componentes de widget, desde la carpeta Opciones
adicionales, en MediaPool. Si elimina los componentes de widget de estas
ubicaciones (. . . \ Docunent s\ Robot St udi o\ W dget Conponent s), los
widgets no estaran presentes en la caja de herramientas.

Creacidn de un widget Production Screen
ScreenMaker ayuda al usuario a crear dos tipos de widgets, el widget Production
Screeny el widget Standard. Los controles de un widget pueden enlazarse a datos
de RAPID o de sefiales.

La opcion Production Screen es un marco de trabajo para la creacién de una GUI
personalizada que puede usarse para presentar datos de proceso y estado y
ejecutar aplicaciones de FlexPendant.

Para ejecutar widgets en la pantalla de produccion, es necesario seleccionar la
opcién FlexPendant Interface. Utilice el siguiente procedimiento para crear el
widget Production Screen.

1 Enla cinta de Screenmaker, seleccione Nuevo. Aparece la ventana de
dialogo Nuevo proyecto.



2 Seleccione Widget Template (Plantilla de widget) para crear un nuevo
proyecto de widget.

3 Arrastre y coloque controles en el widget.

4 Seleccione Widget Properties (Propiedades de widget); se abre la ventana
de dialogo Widget Properties (Propiedades de widget).

5 En Type (Tipo), haga clic en Production Screen (Pantalla de produccion) y
haga clic en OK (Aceptar).

6 Compile el proyecto.

Widget Properties [E]
M arne
Widget_19

Type Mame
Widget_19.'/idget_13

Azzembly Mame
Widget_19.dll

Type

Standard @ Production Screen

Size
‘width [pixel] 180 =

]

Height [pixel] 180 =

About

Widget Descrption

ok, | | Cancel

xx1400000275

Es necesario actualizar el archivo ProductionSetup.xml con los detalles del widget
para ver el widget creado en la pantalla de produccion. Encontrara



ProductionSetup.xml en $Syst eml HOVE\ Pr odScr y los componentes del widget
en $System\HOME\ProdScr\tps.

A continuacion se ofrece un ejemplo de detalles de widget:
<W dget >
<Name>W dget _9</ Nane>
<Page>1</ Page>
<Assenbl y>W dget _9. dl | </ Assenbl y>
<Type>W dget 9. Wdget 9</ Type>
<Posi ti on>
<X>1</ X>
<Y>2<Y>
</ Posi tion>
<Zl ndex>1</ ZI ndex>
<Bi ndi ngs>
<Bi ndi ng PropertyNane ="|edl. Val ue" Bi ndi ngType="SI GNAL"
Dat aNane=" MOTLMP" [ >

<Bi ndi ng PropertyNanme ="buttonl. Text" Bi ndi ngType="RAPI D"
Dat aNane="T_ROB1/ BASE/ wobj 0" />

</ Bi ndi ngs>

</ W dget >
La pantalla de produccidn ofrece flexibilidad para modificar el enlazamiento del
widget. Esta posibilidad se proporciona con la etiqueta Bindings, de la forma
mostrada a continuacion:

<Bi ndi ngs>

<Bi ndi ng PropertyNane ="|edl. Val ue" Bi ndi ngType="SI GNAL"

Dat aNane="MOTLMP" />

<Bi ndi ng PropertyNanme ="buttonl. Text" Bi ndi ngType="RAPI D'
Dat aNanme="T_ROB1/ BASE/ wobj 0" />

</ Bi ndi ngs>

Especificacion de propiedades de los widgets

Para especificar las propiedades de un proyecto de widget, haga clic con el botén
derecho en un proyecto de widget y, a continuacion, haga clic en Properties
(Propiedades). Aparece la ventana de dialogo Widget Properties (Propiedades del
widget).
Debera establecer y modificar lo siguiente en las propiedades del proyecto de
widget:

* Nombre del proyecto

+ Tamafo del widget - x,y (en mm)

« Seleccione el tipo de widget

- Pantalla Produccion: El widget puede usarse con el entorno de pantalla
Produccién

- ScreenMaker: El widget puede usarse con aplicaciones ScreenMaker



Modifying Binding Information of Widget (Modificacion de informacién de enlazamiento del widget)
Utilice esta opcion para modificar informacién de enlazamiento del widget. Si se
compila un widget desde el proyecto de widget, se crea un archivo xml. Este xml
contiene detalles e informacién de enlazamiento del widget. Esta entrada debe
estar disponible en el archivo Production.xml para que funcione con el entorno de
la pantalla Produccién.

<Bi ndi ngs>

<Bi ndi ng PropertyNane ="neter1. Val ue" Bindi ngType="10O'
Dat aName="aoMet er Si gnal " />

<Bi ndi ng PropertyNane ="nmeterl.Title" Bi ndi ngType="RAPI D'
Dat aNane="Fl owlTitle" />

</ Bi ndi ngs>

Es posible crear, utilizar y modificar los enlazamientos de un widget creado desde
ScreenMaker y ver los resultados en la pantalla Produccién y en el entorno de la
aplicacion ScreenMaker.

Compilacion e implementacion
El resultado del proyecto de widget consiste en un solo archivo DLL de
componentes de widget, por ejemplo TpsViewMyWidget.dll. Los widgets compilados
desde el proyecto de widget se utilizan en el proyecto de ScreenMaker. Los widgets
no pueden implementarse en el controlador desde ScreenMaker. Si se utilizan
widgets en proyectos de ScreenMaker, se implementaran.
Al compilar el proyecto ScreenMaker que utiliza un widget, el componente de
widget se afiade al proyecto como una referencia.
Cuando se implementa la salida del proyecto de ScreenMaker al controlador, los
componentes de widget a los que se hace referencia también se copian a la carpeta
HOME del sistema.



13.3.2 Variables de aplicacion

Descripcion general

Las variables de aplicacion son las variables definidas dentro de una aplicacién
ScreenMaker. Una variable de aplicacion es similar a una variable de RAPID.
Admite los tipos de datos admitidos por RAPID, tales como num, dnum, string,
tooldata, wobjdata, etc.

La definicion de una variable de aplicacion incluye su nombre, su tipo de dato y
su valor inicial. Durante la ejecucion de la aplicacion ScreenMaker, una variable
de aplicacion tiene un valor persistente. Puede almacenar valores provenientes
de los datos del controlador o puede usarse para escribir valores en los datos del
controlador. Por tanto, es similar a una variable persistente intermedia que se
utiliza durante la ejecucion de RAPID, junto con otras variables de RAPID.

Administracion de variables de aplicacion

Para crear, eliminar y cambiar el nombre de una variable de aplicacion, siga estos
pasos:
1 En la pestafia ScreenMaker, en el grupo Ahadir, haga clic en Variables de
aplicacion.
Como alternativa, en el navegador de ScreenMaker, haga clic con el botén
derecho en el proyecto y a continuacion haga clic en Application Variables.
Aparece la ventana de dialogo Project Application Variables.

2 Haga clic en Add y defina los parametros name, type y value de la nueva
variable.

3 Seleccione la variable y haga clic en Delete para eliminar una variable.
Seleccione la variable, haga clic en Rename, introduzca el nuevo nombre y
haga clic en OK para cambiar el nombre de una variable.

5 Haga clic en Close.

Puede ver las variables de aplicacidn relacionadas con un proyecto, enumeradas
en la ventana de dialogo Project Application Variables. Para filirar y ver las
variables por sus tipos de datos, utilice la lista Tipo.



13.3.3 Enlazamiento de datos

Descripcion general

El enlazamiento de datos es el mecanismo que vincula una propiedad de la GUI

a un origen de datos externo,

datos la propiedad de la GUI

de forma que cada vez que se actualiza el origen de
se actualiza automaticamente y viceversa.

Existen dos formas de vincular los datos mediante las propiedades de la GUI:

« Enlazamiento de datos con objetos de controlador

- Enlazamiento de datos con variables de aplicacién

Configuracion de enlazamiento de datos

El enlazamiento de datos puede configurarse utilizando la ventana Propiedades.

Uso de la ventana Propiedades

1 En el area de disefo, seleccione el control.
2 Enlaventana Properties (Propiedades), busque la fila en la tabla para enlazar

el valor.

3 Seleccione la propiedad y haga clic en la lista para mostrar el menu Binding

(Enlazamiento).

Haga clic en...

para...

Remove actual binding

elimine el enlazamiento existente de los datos.

Bind to a Controller object

Seleccione los datos disponibles en el controlador para el
enlazamiento.

Bind to an Application variable

seleccione los datos disponibles en las Variables de apli-
cacion del proyecto para enlazamiento.

Bind to an Array

seleccione la matriz de RAPID disponible en el controlador
para el enlazamiento.

Configuracion del enlazamiento de datos para controles diferentes
El enlazamiento a una matriz puede realizarse con los siguientes controles:

Control Descripcion

DataEditor El valor de indice predeterminado es 1. DataEditor se ha disefiado
de forma que el valor predeterminado de la matriz de RAPID co-
mience por 1y no por 0.

.

ComboBox y ListBox |El valor de indice predeterminado es -1. Puede introducir el valor
de indice adecuado pero no puede enlazarse a un objeto de
controlador ni a una variable de aplicacion.

Recuerde lo siguiente:

Es posible limitar el nUmero de elementos a visualizar en
el caso de los controles ComboBox y ListBox de una ma-
triz.

Cuando se utiliza un control ComboBox, un indice de RA-
PID comienza por 1 (1 especifica el primer elemento) y el
indice del control ComboBox comienza por 0 (0 especifica
el primer indice).

Al afadir elementos al control ListBox o ComboBox, no es
posible anadir sefales de E/S.




Enlazamiento de datos de Controller object
El enlazamiento de datos con Controller object (objetos de controlador) permite
seleccionar los datos del controlador para el enlazamiento.

Utilice el procedimiento siguiente para configurar un enlazamiento con controller
objects.

Abra el cuadro de dialogo Controller Object Binding y siga estos pasos:
1 En el grupo Type of Object, seleccione Rapid data o Signal data.

2 En el grupo Shared, seleccione Built-in data only para acceder a los datos
compartidos de tipo Rapid data.

Al seleccionar Built-in data only, la opcidon Signal data y el cuadro de texto
Modulo se desactivan.

3 Si ha seleccionado Rapid data, entonces en el grupo Scope puede
seleccionar una tarea y un modulo de la lista.

Al seleccionar Signal data, el grupo Scope se desactiva.
4 En la lista See, seleccione los datos deseados.

@ {CUIDADO!

Cambio no deseado de seiales de E/S y datos de RAPID al utilizar el
enlazamiento de datos para Enabled properties.

Si enlaza Enabled property con un Controller object, y se muestra un dialogo en
la parte superior (como el de confirmacion Going to Auto), la pantalla se
desactivara y todas las Enabled properties de todos sus controles cambiaran a
falso, junto con todos los Controller objects vinculados a esta.

Para evitar este comportamiento, se recomienda enlazar las Enabled properties
alas I/0O Signals con el Access Level: ReadOnly, ya que esto da como resultado
un enlazamiento unidireccional.

1 o

ScreenMaker s6lo admite el enlazamiento a variables constantes y persistentes.
Las variables no deben estar declaradas como LOCAL. Se admite TASK PERS.

Por ejemplo, se admite el siguiente enlazamiento:
PERS num nl: =0;

TASK PERS num n2: =0;

CONST num n3: =0;

No se admite el siguiente enlazamiento:

LOCAL PERS num n1: =0;

VAR num nl: =0

ﬂ Nota

Una matriz de RAPID de datos enlazados solo debe declararse como PERS, no
funcionara como CONST.




Enlazamiento de datos con variables de aplicacion

Utilice el procedimiento siguiente para configurar un enlazamiento con el proyecto
application variables.

Abra el cuadro de dialogo Application Variables Bind Form y siga estos pasos:

1 Seleccione una variable de tipo application variable (variable de aplicacion)
y el campo (field) al que conectarla.

2 Haga clic en Setup Variables para administrar las variables.
Aparece la ventana de dialogo Project Application Variables.
3 Haga clic en OK.



13.3.4 ScreenMaker Doctor

Descripcion general
ScreenMaker Doctor es una solucion de diagnédstico que permite detectar
problemas en el proyecto de ScreenMaker . Ayuda a analizar el proyecto y
solucionar errores, como por ejemplo:
» Eventos no usados
« Referencias, variables de aplicacion, sefales, médulos y datos de RAPID
no enlazados

* Problema de RunRoutine

Uso de ScreenMaker Doctor
Utilice el siguiente procedimiento para iniciar ScreenMaker Doctor, detectar e
informar de los problemas y ver sus causas y soluciones:

1 Enla cinta de ScreenMaker, haga clic en ScreenMaker Doctor.
Aparece el asistente de ScreenMaker Doctor.
2 Haga clic en Next.

El asistente empieza a detectar errores e informa de ellos en
Comprobaciones completadas. Los problemas detectados aparecen
clasificados como:

+ Broken References
* Unused Events
+ Broken ApplicationVariables
« Broken Signals
+ Broken Modules
« Broken RapidData
* RunRoutine issue
» Broken Routine
+ Other Dependencies
3 Haga clic en View Causes and Solutions para generar un informe.

El lado izquierdo del informe muestra los problemas en las distintas
categorias, mientras que el lado derecho del informe muestra las causas
probables y las soluciones para los problemas.

Para comprobar de nuevo la existencia de problemas con la misma instancia,
haga clic en Re-Detect Issues (Volver a detectar problemas).

o

Para poder detectar los datos de sefales y RAPID, el proyecto de ScreenMaker
debe estar conectado al controlador.

Errores corregidos por ScreenMaker Doctor
Las secciones que aparecen a continuacién le muestran las formas en que pueden
manifestarse los errores que pueden resolverse con ScreenMaker Doctor.



Eventos no usados

La siguiente secuencia de acciones dara lugar a la creacion de eventos no
utilizados.

1 Cree un proyecto de ScreenMaker.
2 Defina eventos para los controles.

3 Definalos eventos Button1_Click y Button2_Click para los controles Button1
y Button2 , respectivamente.

4 Elimine el control Button1. El evento Button1_Click seguira existiendo. Se
crea un evento no utilizado.

Puede ejecutar ScreenMaker Doctor para detectar y corregir este error.

Referencias desconectadas

La siguiente secuencia de acciones dara lugar a la creacion de referencias
desconectadas.

1 Cree un proyecto de ScreenMaker.
2 Defina eventos para los controles.

3 Definalos eventos Button1_Click y Button2_Click para los controles Button1
y Button2 , respectivamente.

4 Defina la accion ScreenOpen - Screen2 para el evento Button1_Click.
5 Elimine la pantalla o cambie su nhombre. Se crea una referencia desconectada.
Puede ejecutar ScreenMaker Doctor para detectar y corregir este error.

Variables de aplicacién desconectadas
La siguiente secuencia de acciones dara lugar a la creacion de variables de
aplicacion.
1 Cree un proyecto de ScreenMaker.
2 Anada una Application variable al proyecto.

3 Elimine la Application variable o cambie su nombre. No se informa de ningun
error.

Se informa de un error durante el tiempo de ejecucién debido a una variable de
aplicacién desconectada.

Puede ejecutar ScreenMaker Doctor para detectar y corregir este error.

Datos/senales de RAPID no enlazados

Si los datos de RAPID estan vinculados pero no se encuentran en el controlador
conectado al proyecto de ScreenMaker, realice el siguiente procedimiento:

1 Cree un proyecto de ScreenMaker.
2 Conéctelo a un controlador.
3 Enlace las propiedades de los controles a los datos del controlador.
4 Compile el proyecto e impleméntelo en el controlador.
La aplicacion funciona.

5 Conecte el proyecto de ScreenMaker a otro controlador e implemente el
mismo proyecto.

La aplicacion genera errores en el FlexPendant.



6 Ejecute ScreenMaker Doctor. Este detecta que no se encuentran los datos
de RAPID en el controlador, por lo que sugiere que los defina.

Mdédulos desenlazados

Si los modulos estan vinculados pero no se encuentran en el controlador conectado
al proyecto de ScreenMaker, realice el siguiente procedimiento:

1 Cree un proyecto de ScreenMaker.

2 Conéctelo a un controlador.

3 Enlace las propiedades de los controles a los datos del controlador.

4 Compile el proyecto e impleméntelo en el controlador.
La aplicacion funciona.

5 Conecte el proyecto de ScreenMaker a otro controlador e impleméntelo.
La aplicacion genera errores en el FlexPendant.

6 Ejecute ScreenMaker Doctor.

Este detecta que el médulo en el que estan definidos los datos de RAPID
no se encuentran en el controlador, por lo que sugiere que los defina.
ScreenMaker Doctor también detecta los médulos ocultos.

Problema de RunRoutine
Se realiza una comprobacion de si el archivo ScreenMaker.sys esta cargado en

el controlador o no. Si el médulo de sistema no esta cargado, se detecta un
problema.

Puede ejecutar ScreenMaker Doctor para detectar y corregir este error.

Aparece un System.NullReferenceException si la entrada ScreenMaker.sys no
aparece en el archivo SYS.CFG del sistema de robot. Para superar este problema,
anada la siguiente entrada dentro de CAB_TASKS_MODULES en el archivo
SYS.CFGy guarde y cargue de nuevo el archivo modificado en el sistema de robot,
reiniciando a continuacion el sistema de robot.

Fil e "RELEASE: / opti ons/ gt pusdk/ Scr eenMaker . sys" - ModNane
"ScreenMaker"\ -All Task - Hi dden



13.4 Preguntas frecuentes

Como implementar manualmente en un Virtual Controller

Si por cualquier motivo deseara omitir manualmente el boton Deploy (Implementar)
en RobotStudio y el virtual controller, la siguiente informacidn describe qué archivos
debe mover.

Ubicacion de los archivos de salida

Los archivos que contienen la aplicacion de FlexPendant proveniente de
ScreenMaker se encuentran (por ejemplo) en el directorio bin dentro de My
ScreenMaker Projects, situado dentro del directorio My documents del usuario.

Por ejemplo, My Documents\My ScreenMaker Projects\SCM_Example\bin donde
SCM_Example es el proyecto de ejemplo de ScreenMaker.

Los archivos del directorio bin deben copiarse a una ubicacion en la que el Virtual
FlexPendant pueda leerlos durante el inicio del FlexPendant.

Ubicacion desde la que el Virtual FlexPendant lee los archivos

Copia de archivos

La ubicacion recomendada para el copiado manual de los archivos de salida de
ScreenMaker es la ubicacidn del sistema del controlador virtual.

Si el sistema fue creado manualmente desde System Builder, esta situado en el
directorio My Documents.

Por ejemplo, My Documents\IRB4400_60_SCM_Example\HOME, donde
IRB4400_60_SCM_Example es el sistema de controlador de ejemplo.

Si el sistema se crea con Pack and Go y se restaura a continuacion, se encuentra
en la carpeta RobotStudio\Systems.

Por ejemplo,
MyDocuments\RobotStudio\Systems\IRB4400_60_SCM_Example\HOME donde
IRB4400_60_SCM_Example es el sistema de controlador de ejemplo.

Copie los archivos desde la salida de ScreenMaker hasta el directorio Home del
sistema de controlador virtual.

Reinicie el Virtual FlexPendant y la nueva aplicacion se cargara.

Objeto de imagen y cambio de imagen debido a E/S

Acciones

El objetivo de usuario tipico es tener una imagen que cambia cuando cambia una
sefal de E/S, algo que resulta comun en el caso de una entrada digital que debe
influir en el estado del FlexPendant.

Esto se consigue afiadiendo una imagen y haciendo que la imagen tenga varios
estados.

Cambie AllowMultipleState a TRUE y seleccione el estado Image.
Cree dos estados y afiada una imagen para cada estado.

La propiedad Value es extremadamente importante. Si esta enlazando a una
entrada digital, existen dos estados para la entrada, 0 y 1. Cambie la propiedad
Value al valor de la variable enlazada 0 y 1 para la entrada digital. También es



posible enlazar a variables de RAPID y tener multiples estados y valores para los
valores de la variable de RAPID.

Cambie la propiedad SelectedStateValue para enlazar a un objeto de controlador.

Como hacer que los

Acciones

botones de opcion muestren el estado al entrar

El objetivo es tener dos botones de opcidn (tipo radio) que controlan una salida
digital. Al cargar la pantalla, los botones deben mostrar el estado actual de la
salida.

Cree un grupo (group) o un panel y situe los dos botones de opcion (radio) en el
grupo (group) o panel.

En el caso de button1, cambie el valor predeterminado de la propiedad a True y
enlace la propiedad al valor de la senal de salida digital del controlador.

En el caso de button2, no haga ningtin cambio.

Al cargar la pantalla, el estado de los dos botones de opcidn (radio) se establece
correctamente.

Qué es una matriz de RAPID

Una matriz de RAPID es una variable que contiene mas de un valor. Para indicar
uno de los valores, se usa un nimero de indice.

Ejemplo de matriz de RAPID

Considere el siguiente cédigo de RAPID.

VAR string part{3} :=["Shaft", "Pipe", "Cylinder"];

En este caso, ‘part’ es una matriz de RAPID compuesta de tres valores. El indice
de la matriz ‘part’ va del 1 al 3.

El indice de la matriz de RAPID no debe ser negativo y debe comenzar por 1.

Navegacion por la pantalla

La navegacion por la pantalla en ScreenMaker sigue una estructura de arbol.
Considere el ejemplo siguiente:
« Para abrir la pantalla A1,, primero debe abrir Screen A

+ Para navegar desde la pantalla A1 hasta la pantalla B1, debe cerrar primero
la pantalla A1y Screen A y desplazarse desde Main Screen pasando por
Screen B hasta la pantalla B1.

+ De modo similar, para navegar desde la pantalla B1 hasta la pantalla C1,
debe cerrar primero la pantalla B1 y Screen B y a continuacion desplazarse
desde Main Screen pasando por Screen C hasta la pantalla C1.
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13.5 Tutorial

Descripcion general

Este capitulo se ha diseiiado como un tutorial para guiarle por los pasos necesarios
para disefar un panel FlexArc Operator Panel.

El panel FlexArc Operator Panel es una célula sencilla de soldadura al arco cuyos
robots realizan tres trabajos diferentes.

Trabajo Descripcion

Produce Soldadura de la pieza

Service Mantenimiento de la pistola de soldadura
Bull's Eye Calibracion con Bull’s Eye

El panel FlexArc Operator Panel muestra los siguientes elementos graficos:

« Controller Status (Estado del controlador) (modo del controlador, automatico
o manual y el estado de ejecucién de RAPID)

- Part Status (Estado de la pieza) (niumero de piezas producidas, el tiempo
medio de ciclo por pieza y un botén Reset)

» Trabajos de robot (Produce, Service y Bull’s Eye) y ubicaciones de robot
(robot en la posicidn inicial, ubicacion de servicio, ubicacion de calibracion
y ubicacion de pieza)

« Botones Start y Stop.

Disefio del panel de operador de FlexArc
Utilice este procedimiento para disenar el panel de operador de FlexArc:

Accion Informacion

1 |Cree un sistema para el panel FlexArc operator| Seleccione las siguientes opciones:
panel. » FlexPendant Interface

« PC Interface

2 |Cargue los archivos ElO.cfg y MainModu- Asegurese de seleccionar las siguien-
le.mod. tes opciones:

De forma predeterminada:

« Enelcasode Windows XP, los
archivos pueden encontrarse
en C:\Documents and Set-
tings\<user name>\My Docu-
ments\RobotStudio\My
ScreenMaker Projects\Tutorial




Accidén Informacion

Tras la carga del archivo ElO.cfg se crean las
siguientes senales

E/S Ti- |Descripcion Conexion
po
DI_Robo- DI |Indica que el ro- |DI_Robo-
tAtHome bot esta en la posi- | tAtHome =
cioén inicial DO_SIM-
HOME
DI_Robo- |DI |Indica que el ro- |DI_Robo-
tAtBullse- bot esta en la posi- | tAtBullse-
ye cién de BullsEye |ye =
DO_SIM-
BULLS
DI_Robo- DI |Indica que el ro- |DI_Robo-
tAtService bot esta en la posi- | tAtService
cion de servicio |=DO_SIM-
SERVICE
DI_PRO- |DI |Indica que el ro- |DI_PRO-
DUCE bot esta produ- |DUCE =
ciendo una pieza |DO_PRO-
DUCE
DO_SIM- DO |Simula que el ro-
HOME bot esta en la posi-
cion inicial
DO_SIM- DO |Simula que el ro-
BULLS bot esta en la posi-

cién de BullsEye

DO_SIM- DO |Simula que el ro-
SERVICE bot esta en la posi-
cion de servicio

DO_PRO- | DO |Simula que el ro-
DUCE bot esta produ-
ciendo una pieza

GI_JOB |Gl |Elcddigo del tra- |GI_JOB =
bajo pedido GO_JOB

GO_JOB |GO |Simula la orden
de trabajo

Cree una estacion vacia en RobotStudio con el
sistema creado en el paso anterior.

Inicio de ScreenMaker desde RobotStudio.

Cree un nuevo proyecto de ScreenMaker. Seleccione las siguientes opciones:
1 Introduzca el nombre de proyec-
to FlexArcGUI 'y guardelo en la
ubicacion predeterminada,
C:\Users\<user name>\Docu-
ments\RobotStudio\My
ScreenMaker Projects\Tutorial.
2 Se afade la nueva pestafa

MainScreen a la superficie de
disefo.




Accion

Informacion

Configure las propiedades de Project properties
(Propiedades del proyecto).

Para personalizar como la GUI debe
aparecer en el FlexPendant, modifique
las Project properties.

Conéctese al controlador.

El resultado aparece en la ventana de
salida.

Cree las application variables (variables de
aplicacion, que son temporales) y configurelas
con los siguientes datos:

Nombre Tipo | Valor
MyResetValue [ Num |0
JobProduce |Num|1
Jobldle Num |0
JobBulls Num |2
JobService Num |3

10

Disefie la pantalla Main Screen (Pantalla princi-
pal).

11

Procese el proyecto con Build (Compilar) y De-
ploy (Implementar).

12

Abra el FlexPendant virtual y pruebe la GUI.

+ En RobotStudio, pulse Ctrl+F5
para iniciar el FlexPendant vir-
tual.

» Haga clic en el panel FlexArc
operator panel (Panel de opera-
dor de FlexArc) para iniciar la
GUL.

H Nota

Asegurese de cambiar el controlador
al modo Auto e iniciar la ejecucion de
RAPID.

Introduccion al diseno de la pantalla
Una de las partes del desarrollo de proyectos de GUI que mas esfuerzo requiere
es el disefio de las pantallas. El disenador de formularios de ScreenMaker permite
arrastrar controles de la caja de herramientas (toolbox) hasta la superficie de
disefio. Con la ventana de propiedades, Properties window, usted puede
redimensionar, posicionar, etiquetar, colorear y configurar los controles.

Disefio de la pantalla del panel de operador de FlexArc
Utilice este procecimiento para disefiar la pantalla del panel de operador de FlexArc:

1 Arrastre un control GroupBox desde la categoria General hasta la superficie

de disefio y configure los siguientes valores en la ventana Properties

(Propiedades).

Propiedad Valor
Location 14,45
Size 150,100




Propiedad Valor
Title Controller Status
BackColor LightGray

2 Arrastre otro control GroupBox desde la categoria General hasta la superficie
de disefio y configure los siguientes valores en la ventana Properties

(Propiedades).

Propiedad Valor
Location 14,170
Size 150,204
Title Part Status
BackColor LightGray

3 Arrastre un control ControllerModeStatus desde la categoria Controller Data;
coléquelo en el cuadro de grupo Controller Status (Estado de controlador)
creado y configure los siguientes valores en la ventana Properties

(Propiedades):

Propiedad Valor
Location 19,40
Size 44,44
BackColor LightGray

4 Arrastre un control RapidExecutionStatus desde la categoria ControllerData;
coléquelo en el cuadro de grupo Controller Status (Estado de controlador)
creado y configure los siguientes valores en la ventana Properties

(Propiedades):

Propiedad Valor
Location 80,40
Size 44,44
BackColor LightGray

5 Arrastre un control TpsLabel desde la categoria General; coldquelo en el
cuadro de grupo Part Status (Estado de controlador) creado y configure los
siguientes valores en la ventana Properties (Propiedades):

Propiedad Valor

Location 16,30

Size 131,20

Text Parts Produced
BackColor LightGray

Font TpsFont10




6 Arrastre un control NumEditor desde la categoria ControllerData; coloquelo
en el cuadro de grupo Parts Status (Estado de controlador) creado y configure

los siguientes valores en la ventana Properties (Propiedades):

Propiedad Valor

Location 16,56

Size 116,23

Value Enlace con la variable de RAPID partsReady definida en
el médulo MainModule.

7 Arrastre otro control TpsLabel desde la categoria General; coléquelo en el

cuadro de grupo Part Status (Estado de pieza) creado y configure los
siguientes valores en la ventana Properties (Propiedades):

Propiedad Valor

Location 16,89

Size 131,20

Text Cycle time/part
BackColor LightGray

Font TpsFont10

8 Arrastre otro control NumEditor desde la categoria General; coléquelo en
el cuadro de grupo Part Status (Estado de pieza) creado y configure los
siguientes valores en la ventana Properties (Propiedades):

Propiedad Valor

Location 16,115

Size 116,23

Value Enlace con la variable de RAPID cycleTime definida en el
moédulo MainModule.

Arrastre un control Button desde la categoria General; coléquelo en el cuadro
de grupo Part Status (Estado de pieza) creado y configure los siguientes
valores en la ventana Properties (Propiedades):

Propiedad Valor
Location 33,154
Size 85,34
Text Reset

Realice lo siguiente para el boton Reset (Restablecer) del grupo Part Status
(Estado de pieza):

Paso |Accion

1 Haga doble clic en el boton Reset (Restablecer). Aparece la ventana de dia-
logo Events Panel (Panel de eventos), que se utiliza para definir las acciones
para los eventos.




Paso |Accion

2 En la ventana de dialogo Events Panel (Panel de eventos), haga clic en Add
Action; apunte a Rapid Data (Datos de RAPID) y seleccione Write a Rapid
Data (Escribir un dato de RAPID).

Aparece la ventana de dialogo Action Parameters (Parametros de accion);
asigne datos de Rapid al valor siguiente y haga clic en OK (Aceptar).

« T_ROB1.MainModule.partsReady a MyResetValue.Value
Del mismo modo, asigne datos de RAPID al valor siguiente y haga clic en
OK (Aceptar).

« T_ROB1.MainModule.cycleTime a MyResetValue.Value

Se requieren dos acciones de un tipo similar para poder realizar la accion
Reset (Restablecer). Una es poner a 0 la variable de RAPID partsReady y
la otra es poner a 0 la variable de Rapid cycleTime.

10 Arrastre un control PictureBox desde la categoria General hasta la superficie
de disefio y configure los siguientes valores en la ventana Properties
(Propiedades):

Propiedad Valor

Location 177,28

Size 284,359
SizeMode Stretchlmage
Image FlexArcCell.GIF

ﬂ Nota

Encontrara los archivos graficos (.GIF ) en
C:\MyDocuments\RobotStudio\My ScreenMaker Projects\Tutorial\lmages.

11 Arrastre otro control PictureBox desde la categoria General hasta la
superficie de disefio y configure los siguientes valores en la ventana
Properties (Propiedades):

Propiedad Valor

Location 237,31

Size 48,48

SizeMode Stretchimage
Image RobotAtHome.GIF

AllowMultipleStates Verdadero

Seleccione la propiedad Image en la ventana de dialogo
StatesEditor .

SlectedStateValue DI_RobotAtHome

States Enlazar State{0} a RobotAtHome_gray.GIF
Enlazar State{1} a RobotAtHome.GIF




o

Anada la opcion AllowMultipleStates al control PictureBox. El objetivo
es tener una imagen que cambia cuando cambia una sefial de E/S.

Para obtener mas informacién acerca de como usar AllowMultipleStates
, consulte Objeto de imagen y cambio de imagen debido a E/S.

12 Arrastre un control Button desde la categoria General hasta la superficie de
disefio y configure los siguientes valores en la ventana Properties

(Propiedades):

Propiedad

Valor

Location

486,66

Size

116,105

Text

Start

Font

TpsFont20b

BackColor

LimeGreen

Enabled

Link to DI_RobotAtHome

Realice lo siguiente para el botén Start (Iniciar):

Paso |Accion

1 Haga doble clic en el boton Start (Iniciar) o haga clic en la etiqueta inteligente
(Smart tag) y seleccione Define Actions when clicked (Definir acciones al
hacer clic). Aparece la ventana de dialogo Events Panel (Panel de eventos),
que se utiliza para definir las acciones para los eventos.

2 En la ventana de dialogo Events Panel (Panel de eventos), haga clic en Add
Action (Anadir accion); apunte a Rapid Data (Datos de RAPID) y seleccione
Write a Rapid Data. (Escribir un dato de RAPID). Aparece la ventana de dia-
logo Action Parameters (Parametros de accion).

3 En la ventana de didlogo Action Parameters (Parametros de accion); asigne
datos de Rapid al valor siguiente y haga clic en OK (Aceptar).
«  T_ROB1.MainModule.JobProduce a Job.

13 Arrastre un control Button desde la categoria General hasta la superficie de
disefo y configure los siguientes valores en la ventana Properties
(Propiedades):

Propiedad Valor

Location 486,226

Size 116,105

Text Stop

Font TpsFont20b
BackColor LimeGreen

Enabled Link to DI_PRODUCE




Realice lo siguiente para el botén Stop (Iniciar):

Paso |Accion

1 Haga doble clic en el botén Stop (Iniciar) o haga clic en la etiqueta inteligente
(Smart tag) y seleccione Define Actions when clicked (Definir acciones al
hacer clic). Aparece la ventana de didlogo Events Panel (Panel de eventos),
que se utiliza para definir las acciones para los eventos.

2 En la ventana de dialogo Events Panel (Panel de eventos), haga clic en Add
Action (Anadir accion); apunte a Rapid Data (Datos de RAPID) y seleccione
Write a Rapid Data. (Escribir un dato de RAPID). Aparece la ventana de dia-
logo Action Parameters (Parametros de accion).

3 En la ventana de dialogo Action Parameters (Parametros de accion); asigne
datos de Rapid al valor siguiente y haga clic en OK (Aceptar).
« T_ROB1.MainModule.Jobldle a Jobidle

14 Arrastre un control Button desde la categoria General hasta la superficie de
disefio y configure los siguientes valores en la ventana Properties
(Propiedades):

Propiedad Valor

Location 274,246

Size 111,47

Text Bull’s Eye

Font TpsFont14b

Enabled Link to DI_RobotAtHome

AllowMultipleStates Verdadero

Seleccione la propiedad BackColor en la ventana de dia-
logo StatesEditor .

SelectedStates DI_RobotAtBull'sEye

States Enlazar State{0} a Red
Enlazar State{1} a Green

Realice lo siguiente para el botén Bull’s Eye (Iniciar):

Paso |Accion

1 Haga doble clic en el botdn Bull’s Eye (Iniciar) o haga clic en la etiqueta inte-
ligente (Smart tag) y seleccione Define Actions when clicked (Definir acciones
al hacer clic). Aparece la ventana de dialogo Events Panel (Panel de eventos),
que se utiliza para definir las acciones para los eventos.

2 En la ventana de dialogo Events Panel (Panel de eventos), haga clic en Add
Action (Ahadir accion); apunte a Rapid Data (Datos de RAPID) y seleccione
Write a Rapid Data. (Escribir un dato de RAPID). Aparece la ventana de dia-
logo Action Parameters (Parametros de accion).

3 En la ventana de didlogo Action Parameters (Parametros de accion); asigne
datos de Rapid al valor siguiente y haga clic en OK (Aceptar).
- T_ROB1.MainModule.JobBulls a JobBulls

15 Arrastre un control Button desde la categoria General hasta la superficie de
disefno y configure los siguientes valores en la ventana Properties
(Propiedades):

Propiedad Valor

Location 274,324




Propiedad Valor

Size 111,47

Text Service

Font TpsFont14b

Enabled Link to DI_RobotAtHome

AllowMultipleStates Verdadero

Seleccione la propiedad BackColor en la ventana de dia-
logo StatesEditor .

SelectedStates DI_RobotAtService

States

Enlazar State{0} a Red
Enlazar State{1} a Green

Realice lo siguiente para el botdn Service (Iniciar):

Paso

Accion

1

Haga doble clic en el boton Service (Iniciar) o haga clic en la etiqueta inteli-
gente (Smart tag) y seleccione Define Actions when clicked (Definir acciones
al hacer clic). Aparece la ventana de dialogo Events Panel (Panel de eventos),
que se utiliza para definir las acciones para los eventos.

En la ventana de dialogo Events Panel (Panel de eventos), haga clic en Add
Action (Anadir accion); apunte a Rapid Data (Datos de RAPID) y seleccione
Write a Rapid Data. (Escribir un dato de RAPID). Aparece la ventana de dia-
logo Action Parameters (Parametros de accion).

En la ventana de didlogo Action Parameters (Parametros de accion); asigne
datos de Rapid al valor siguiente y haga clic en OK (Aceptar).
« T_ROB1.MainModule.JobService a JobService

Compilacion e implementacion del proyecto

1
2
3

En la cinta de ScreenMaker, haga clic en Build (Compilar).
En la cinta de ScreenMaker, haga clic en Deploy (Compilar).

En RobotStudio, pulse Ctrl+F5 para iniciar el Virtual Flexpendant y haga clic
en FlexArc Operator Panel (Panel de operador de FlexArc) para abrir la GUI.

o

Asegurese de iniciar la ejecucion de RAPID y cambiar el controlador al
modo Auto.




14 RobotStudio®Cloud

Descripcion general

Utilizar esta funcion para:

Introduccion

Editar, visualizar y verificar los programas de robot.
Almacenar y gestionar los proyectos de RobotStudio.

Efectuar el seguimiento y gestionar los cambios en los proyectos mediante
el Control de la Version.

Mantenerse conectado a su repositorio de proyectos y editar desde cualquier
lugar.

Compartir proyectos y colaborar con otros.

Activacion de la clave de licencia
La licencia de RobotStudio Premium incluye la suscripcion a RobotStudio Cloud.
Esta debe activarse desde el Asistente de activacion.

Para activar la suscripcion a RobotStudio Cloud, el usuario debe tener una cuenta
en el myABB Business Portal, www.abb.com/myABB.

Activacion de la suscripcion a RobotStudio Cloud

1

Haga clic en la pestaia Archivo y, a continuacion, haga clic en la seccion
Ayuda.

En Soporte, haga clic en Administrar licencias. Aparece la ventana de
dialogo Opciones con las opciones de Licencias.

Si no ha activado su licencia de RobotStudio, haga clic en el Asistente de
activacion y siga las instrucciones.

Si su licencia de RobotStudio incluye la suscripcion a RobotStudio Cloud,
aparecera un boton de Iniciar sesion en RobotStudio en el ultimo paso del
Asistente de activacion y en la pagina Opciones:General:Licencias.
Haga clic en el boton Iniciar sesion e introduzca sus credenciales en el
cuadro de dialogo Iniciar sesion para su cuenta.

Si el inicio de sesion es exitoso, se muestra la Clave de suscripcion de
RobotStudio y su nombre de usuario (direccion de correo electronico).

Haga clic en el boton Activar.

Si la activacion se realiza correctamente, podra ver el icono Activado y el
enlace Ver mis proyectos en la nube. Haga clic en este enlace para abrir
RobotStudio Cloud.

Apertura de la pagina web de RobotStudio Cloud

1

2

En RobotStudio, en la esquina superior derecha, encima de la cinta de
opciones, haga clic en su nombre de usuario y, a continuacién, en Ver Mis
proyectos en la nube para abrir RobotStudio Cloud en el havegador web.

Se le pediran las credenciales antes de iniciar la sesién en el sitio web.
Escriba sus credenciales y pulse ENTER.


http://www.abb.com/myABB

Creacion de un proyecto en la nube

1

a ~, ODN

(2]

Inicie RobotStudio.

Haga clic en la pestaiia Archivo para abrir la vista Backstage.
En el panel de navegacion izquierdo, haga clic en Nuevo.

En Proyecto, haga clic en Proyecto.

En el panel Proyecto, en el cuadro Nombre escriba el nombre del nuevo
proyecto.

En Ubicacion, seleccione RobotStudio Cloud.
Haga clic en Crear. Se crea un nuevo proyecto en RobotStudio Cloud.

ﬂ Nota

Para empezar desde cero, cree un proyecto vacio y personalicelo. O bien,
para practicar el uso de las funciones de RobotStudio, pruebe a incluir
Robot y Controladores virtuales con el modelo de robot y RobotWare en
las opciones proporcionadas.

Apertura de un proyecto en la nube en RobotStudio

1

En la vista Backstage, haga clic en el tile del proyecto, para ver los detalles
del proyecto en el panel de navegacion derecho.

En Derivaciones, haga clic en el boton Abrir para abrir el proyecto en
RobotStudio.

Por defecto se abre la Principal, para abrir una derivacion especifica,
seleccione la derivacién y haga clic en el boton Abrir.

Apertura de un proyecto en la nube en un navegador web

1

En la vista Backstage, haga clic en el tile del proyecto, para ver los detalles
del proyecto en el panel de navegacion derecho.

En el panel de navegacion derecho, haga clic en el enlace Vista Online ,
para abrir la pagina web de RobotStudio Cloud en el navegador web.

Cada vez se le pediran las credenciales antes de iniciar la sesion en el sitio

web. Escriba sus credenciales y pulse ENTER para ver el proyecto en
RobotStudio Cloud.

Carga de un proyecto existente

1
2
3

Abra un proyecto existente en RobotStudio.
Haga clic en la pestaiia Archivo para abrir la vista Backstage.

En el panel de navegacion de la izquierda, haga clic en Compartir para ver
las opciones disponibles.

Haga clic en Cargar en RobotStudio Cloud. Se abre el panel de cargar en
RobotStudio Cloud.

Escriba el Nombre del proyecto y confirme el mensaje en los campos
previstos, haga clic en Cargar.

Se crea una copia del proyecto y se sube a RobotStudio Cloud.



Copia de un proyecto
1 En el menu Archivo, haga clic en Guardar proyecto como para abrir el
cuadro de dialogo Guardar MyProject como.

2 Seleccione las casillas RobotStudio Cloud o Este PC para guardar la copia
del proyecto en la ubicacién pertinente.

3 Sidecide guardar la copia del proyecto localmente, busque y seleccione la
carpeta deseada y haga clic en Aceptar.

Toda la estructura del proyecto, incluidos los Controladores virtuales, los
componentes de la biblioteca y los archivos de usuario dentro de la carpeta del
Proyecto, se copiara en la nueva ubicacion. El usuario puede elegir entre abrir la
copia o mantener abierto el Proyecto actual.

Control de la Version
La funcién de control de versiones de RobotStudio le permite gestionar y hacer
un seguimiento de los cambios realizados en su proyecto de RobotStudio. También
le permite trabajar en versiones paralelas de un proyecto de RobotStudio mediante
la creacién de derivaciones.

El acceso al portal de RobotStudio Cloud requiere una conexion a Internet que
funcione y unas credenciales validas.

¢ Qué es una derivacion?
Una derivacion es una copia del proyecto de RobotStudio en la que puede explorar
los cambios sin afectar a los archivos originales. Le permite trabajar en paralelo
y de forma independiente respecto a otras derivaciones. Las derivaciones son
utiles para:
« Compartir y colaborar en proyectos con compafieros y partes interesadas.
+ Aislar experimentos y probar diferentes versiones de un programa de robot
o de la disposicion de la célula.
Cualquier proyecto nuevo en RobotStudio tiene una derivacion Principal. Esta es
la derivacion primaria o por defecto en RobotStudio.

Crear una derivacion

1 En RobotStudio, haga clic en la pestafia Archivo para abrir la vista
Backstage.

2 En el panel de navegacion de la izquierda, haga clic en Abrir y luego en
RobotStudio Cloud para ver todos los proyectos en la nube disponibles.

3 Enlahaga clic en el tile del proyecto, para ver los detalles del proyecto en
el panel de navegacion de la derecha.

4 En el panel de navegacion de la derecha, en Mis derivaciones, haga clic en
Nueva.

5 Escriba el nombre de la derivacion en el cuadro de dialogo Crear nueva
derivacion.
Si hace clic en Crear, se crea una nueva derivacion y puede ver el nombre
de la derivacion en Mis derivaciones. Seleccione esta derivacion y haga clic
en Abrir para ver el proyecto bajo esta derivacion.



Confirmacion de cambios

Si hace clic en Crear y abrir, el proyecto se abre en la derivacion recién
creada en RobotStudio.

Todas las actualizaciones de desarrollo se pueden guardar usando el botén
Confirmar. Confirmar tiene dos opciones, Confirmar y Revisar y Confirmar.

Para confirmar las ultimas actualizaciones, en la esquina superior derecha,
encima de la cinta de opciones, haga clic en Confirmar. Se abre el cuadro
de didlogo Confirmar cambios, escriba las descripciones necesarias y haga
clic en el botén Confirmar para guardar los cambios.

En alternativa, también se puede acceder a Confirmar desde el menu
Archivo. En el menu Archivo haga clic en la opcién Confirmar.

Si una derivacién tiene cambios no confirmados desde la ultima edicion o
cuando se ha editado la version en la nube de la derivacion, utilice la opcion
Revisar y Confirmar. En la esquina superior derecha, encima de la cinta de
opciones, haga clic en Confirmar y luego en Revisar y Confirmar. La ventana
Revisar cambios muestra el médulo, con los ultimos cambios y el ultimo
archivo confirmado uno al lado del otro. Revise las actualizaciones y haga
clic en el botén Confirmar.

o

La opcion Guardar Proyecto guarda el proyecto en el disco local, mientras que
Confirmar almacena una confirmacion de version controlada en la Nube.

Fusion de cambios de una derivacion a principal
La derivacién debe estar actualizada con los ultimos cambios en la Principal antes
de iniciar la operacion de fusion.

1

En la vista Backstage, haga clic en el tile del proyecto, para ver los detalles
del proyecto en el panel de navegacion derecho.

En el panel de navegacion de la derecha, en Derivaciones, haga clic en
Fusionar.

También se puede acceder al boton de Fusionar la siguiente manera:

En el panel de navegacion de la izquierda, haga clic en Informacion, se abre
el panel de Informacion del Proyecto, en Informacion de la derivacion haga
clic en Fusionar.

El botdn Fusionar solo estara activo si hay cambios en la derivacion.

Se abre el cuadro de dialogo Fusionar en un navegador web, haga clic en

el botén de Fusionar. Si la fusion se realiza con éxito, se elimina la derivacion
y se actualiza la principal para reflejar los cambios en la derivacion.

Obtencidn de actualizaciones de principal a una derivacion

1

2

Pase el raton por encima del tile del proyecto y haga clic en Vista de proyecto
para abrir la pagina de Control de la Version.

En el panel de navegacion Principal, en Mis derivaciones, haga clic en la
derivacion que debe actualizarse.



Si hay cambios en la derivacion Principal se habilitara el boton Actualizar.

3 Haga clic en el boton Actualizar se abre el cuadro de dialogo Actualizar
desde Principal en un navegador web detallando los cambios que se
fusionaran en la derivaciéon desde la derivacion Principal.

4 Haga clic en el boton Actualizar para aceptar en la derivacién los cambios
presentes en Principal.
Si la derivacion tiene actualizaciones confirmadas, la operaciéon de Obtencion

de actualizaciones de principal a una derivacion puede desencadenar
conflictos.

Resolucién de conflictos
Todos los cambios conflictivos deben resolverse antes de actualizar la derivacion.

1 Si hay cambios conflictivos en la derivacion, al hacer clic en el botén
Actualizar se abre la ventana Resolver conflictos.
Este cuadro de dialogo muestra los cambios tanto en la derivacion principal
como en la derivacion.

2 Seleccione las casillas de verificacion junto a los cambios resaltados, sus
selecciones estaran disponibles en el cuadro de Resultado.

Revise y personalice el contenido en el cuadro de Resultado y haga clic en
Actualizar.

Obtencion de los ultimos cambios en la copia local de la derivacion
Cuando la derivacién actual en RobotStudio tiene nuevos cambios en RobotStudio
Cloud, el usuario recibe la siguiente notificacion.

| /I, This branch has been edited elsewhere. Get the latest changes before committing. | Review

xx2200001839
Estos cambios pueden ser revisados y posteriormente actualizados en la copia
local.

1 Hagaclic en el botdn Revisar de la notificacion. Se abre el cuadro de didlogo
Obtener cambios.

2 Hagaclic en el boton Obtener cambios para obtener los cambios en la copia
local.

Realizar cambios en la copia local de la derivacion cuando la derivacion ha sido
modificada en RobotStudio Cloud puede desencadenar conflictos, que se deben
resolver antes de obtener los ultimos cambios.

1 Hagaclic en el botdn Revisar de la notificacion. Se abre el cuadro de dialogo
Obtener cambios.

Si hay cambios conflictivos, el cuadro de didlogo Obtener cambios muestra
el boton Resolver.

2 Haga clic en el boton Resolver y se abrira la ventana Resolver conflictos.

Esta ventana muestra los cambios en Ultima versiéon de RobotStudio Cloud
y en Sus cambios no confirmados.



Seleccione las casillas de verificacion junto a los cambios resaltados, sus
selecciones estaran disponibles en el cuadro Resultado. Puede decidir si
editar manualmente para resolver los conflictos.

No se habilitara el botén Aplicar hasta que se hayan resuelto todos los
conflictos.

Haga clic en Aplicar y luego en Obtener cambios para obtener los cambios
en la copia local de la derivacion.

Borrar una derivacion

En RobotStudio, haga clic en la pestafia Archivo para abrir la vista
Backstage.

En el panel de navegacion de la izquierda, haga clic en Abrir y luego en
RobotStudio Cloud para ver todos los proyectos en la nube disponibles.
En la haga clic en el tile del proyecto, para ver los detalles del proyecto en
el panel de navegacion de la derecha.

En el panel de navegacion de la derecha, en Mis derivaciones seleccione
la derivacion y haga clic en Borrar.

Creacion y exportacion de Project Viewer
Siga estos pasos para crear y guardar Project Viewer como un archivo en
RobotStudio Cloud. El visor se puede compartir generando un enlace.

1

- Para crear un Project Viewer sin simulacion.

En la pestaiia Archivo, haga clic en Compartir y, a continuacién, en
Exportar Viewer.

« Para crear un Project Viewer con simulacion.

En la pestafia Simulacion, en el grupo Controlador de simulacion,
haga clic en Exportar Viewer.

2 Se abre el cuadro de didlogo Exportar Viewer. En el grupo Ubicacion,

seleccione RobotStudio Cloud.

La opcion RobotStudio Cloud soélo esta disponible para un proyecto Cloud
en el que el usuario haya iniciado sesion.

Seleccione Crear enlace para compartir archivo para generar un enlace
para compartir el archivo de Project Viewer con otros usuarios de la nube.
Introduzca la descripcion en Descripcion adicional para describir el proyecto.

Si se selecciona Crear enlace para compartir archivo, el enlace resultante
puede copiarse en el portapapeles o enviarse por correo electrénico.

Haga clic en Crear. Este visor de proyectos se creara en formato *.glb (archivo
gITF) y se cargara en RobotStudio Cloud.

Los botones de control de la simulacién se activan cuando Project Viewer
contiene una simulacién grabada. Al grabar una simulacidn, el usuario puede
confirmar que la simulacion se ha realizado correctamente antes de que se
cree el visor .

Project Viewers y otros archivos adjuntos pueden gestionarse en la vista
Archivos adjuntos de la aplicacién web RobotStudio Cloud.



15 Pestana Inicio

15.1 Controlador virtual

Acerca de este boton

El boton Controlador virtual , permite crear un controlador virtual desde disefo,
elija un controlador existente o seleccione un controlador desde una galeria de

robot.

Creacion de un controlador virtual a partir de un disefio
Para crear un controlador virtual a partir de un disefio, realice el procedimiento
siguiente:

1
2

9

Haga clic en Desde diseio para mostrar la primera pagina del asistente.

En el cuadro Nombre, introduzca el nombre del controlador virtual. La
ubicacion del controlador virtual se muestra en el cuadro Ubicacion.

En la lista desplegable RobotWare, seleccione la versiéon de RobotWare que
desea utilizar.

Haga clic en Next (Siguiente).

En el cuadro Mecanismos, seleccione los mecanismos que desee incluir en
el controlador virtual.

Haga clic en Next (Siguiente).

Si s6lo se ha seleccionado un mecanismo en la pagina anterior, esta pagina
no se muestra.

Las tareas pueden ser afiadidas y eliminadas con los botones
correspondientes. Los mecanismos pueden ser movidos hacia arriba o hacia
abajo con las flechas correspondientes.

Opcionalmente, haga los cambios en la correlacién y a continuacion haga
clic en Siguiente.

Aparece la pagina Opcion del controlador.

En la pagina Opcion del controlador, tiene la opcion de alinear las bases
de coordenadas de las tareas con sus correspondientes bases de
coordenadas de la base.

« En el caso de un sistema de robot, active la casilla de verificacion para
alinear la base de coordenadas de la tarea con la base de coordenadas
de la base.

» En el caso de un sistema MultiMove Independent, active la casilla de
verificacidn para alinear la base de coordenadas de la tarea con la
base de coordenadas de la base.

» En el caso de un sistema MultiMove Coordinated, seleccione el robot
en la lista desplegable y active la casilla de verificacion para alinear la
base de coordenadas de la tarea con la base de coordenadas de la
base para el robot seleccionado.

Compruebe el resumen y a continuacién haga clic en Finalizar.



Si el sistema contiene mas de un robot, el nUmero de tareas y las posiciones
de la base de coordenadas del mecanismo deben ser verificados en la
ventana Configuracion de movimientos.

o

Para crear un sistema a partir de un diseno, todos sus mecanismos, tales
como robots, Track Motion y posicionadores, deben estar guardados como
bibliotecas.

Creacion de un nuevo controlador virtual

1
2

Haga clic en Nuevo controlador para abrir una ventana de dialogo.

En el grupo Controlador, introduzca el nombre del controlador en el cuadro
Nombre.

Seleccione Crear nuevo y, a continuacion, seleccione el modelo de robot
necesario de la lista Modelo de robot para descargarlo y crear un controlador.
Si el modelo seleccionado aun no se ha descargado, se notificara al usuario
que debe descargarlo.

En funcidn del modelo de robot, seleccione la versién y la variante de
RobotWare .

Al seleccionar el modelo de Robot que utiliza RobotWare version 7, también
debe seleccionarse el Controlador .

Para crearlo a partir de una copia de seguridad, seleccione Crear a partir
de copia de seguridad y, a continuacion, busque y seleccione el archivo de
copia de seguridad necesario. También puede seleccionar la version de
RobotWare seguida de la version del complemento de RobotWare. Active
la casilla de verificacion Restaurar copia de seguridad para restaurar en el
nuevo controlador la copia de seguridad seleccionada.

En el grupo Mecanismos, seleccione si desea importar de la biblioteca o
usar las bibliotecas de estaciones existentes.

Adicion de un controlador virtual existente

1
2
3

5

Haga clic en Controlador existente para abrir una ventana de dialogo.
En la lista Ubicacion, seleccione una carpeta.
En la lista Controlador virtual, seleccione un controlador.

Opcionalmente, para modificar o crear un nuevo controlador virtual, haga
clic en el enlace Administrar, seleccione Modificar Instalacion en la lista y,
a continuacion, seleccione el controlador.

En el grupo Opciones, seleccione si se importan bibliotecas o se utilizan las
bibliotecas de estaciones existentes.

El usuario puede marcar la casilla Restablecer controlador (I-start) para
restablecer el controlador virtual antes de afadirlo a la estacion.

Haga clic en OK.



15.2 Posicion

Descripcion general

Puede crear multiples objetivos a la vez, introduzca las coordinadas manualmente
o haga clic en la ventana de graficos para seleccionar las posiciones deseadas.

Puede alinear las orientaciones de los objetivos con la superficie de una pieza
CAD adyacente mediante la seleccion de la casilla de verificacion para alinear la
superficie con la pieza mas cercana.

Escriba el prefijo del nombre del objetivo y seleccione la tarea y el objeto de trabajo
donde los objetivos deben ir y, opcionalmente, seleccione la trayectoria donde
debe crearse la instruccion de movimiento correspondiente. La plantilla de
instrucciones seleccionada se utiliza para la instruccion de movimiento creada.

Creacion de un posicion
1

En el navegador Disefio, seleccione el objeto de trabajo en el cual desea
crear el objetivo y establézcalo como Activo.

Haga clic en Crear posicion para abrir una ventana de dialogo.

Seleccione el sistema de coordenadas de Referencia que desea utilizar para
colocar la posicion:

Si desea colocar el posicion Seleccione

De forma absoluta en el sistema de Mundo
coordenadas mundo de la estacion

De forma relativa con respecto a la posi- | objeto de trabajo
cion del objeto de trabajo activo

En un sistema de coordenadas definido [UCS
por el usuario

En el cuadro Puntos, haga clic en Aiadir nuevo y haga clic en la posicion
deseada de la ventana de graficos para definir la posicion del punto. También
puede introducir los valores en los cuadros de coordenadas y hacer clic en
Anadir.

Introduzca la Orientacion para el punto. La ventana de graficos muestra un
aspa preliminar en la posicion seleccionada. Ajuste la posicion si es
necesario. Para crear el punto, haga clic en Crear.

Si desea sustituir el objeto de trabajo para el cual se ha creado el punto,
amplie la ventana de dialogo Crear posicion haciendo clic en el botén Mas.
En la lista Objeto de trabajo, seleccione en qué objeto de trabajo desea
crear el punto.

Si desea cambiar el nombre del punto respecto del nombre predeterminado,
amplie la ventana de dialogo Crear posicion haciendo clic en el boton Mas
e introduzca el nuevo nombre en el cuadro Nombre de posicion.

Haga clic en Crear. El punto aparecera en el navegador y en la ventana de
graficos.



o

Si utiliza ejes externos, |
almacena en el objetivo.

El objetivo creado no recibe ninguna configuracién para los ejes del robot. Para
anadir los valores de configuracion al objetivo, utilice Configuracion automatica
o la ventana de didlogo Configuraciones.

a posicion de todos los ejes externos activados se

Creacion de un punto de ejes
Objetivo de eje define las
los del robot como de los

posiciones individuales de los distintos ejes, tanto de
externos.

Haga clic en Crear Jointtarget para abrir una ventana de dialogo.

2 Sidesea cambiar el

nombre predeterminado del punto de ejes, introduzca

el nuevo nombre en el cuadro Nombre.

3 En el grupo Valores de ejes, haga lo siguiente:
- Paralos Ejes del robot, haga clic en el cuadro Valores y a continuacion
haga clic en la flecha hacia abajo. Se muestra la ventana de dialogo
Valores de eje. Introduzca los valores de los ejes en los cuadros y
haga clic en Aceptar.

- Paralos Ejes externos, haga clic en el cuadro Valores y, a continuacion
haga clic en la flecha hacia abajo. Aparecera la ventana de dialogo
Valores de eje. Introduzca los valores de los ejes en los cuadros y
haga clic en Aceptar.

4 Haga clic en Crear.

El punto de ejes aparecera en el navegador y en la

ventana de graficos.

o

Los JointTargets de ejes externos no se visualizan en la ventana grafica.

Ventana de dialogo Crear Jointtarget

Nombre

Especifique el nombre del Jointtarget (punto de ejes).

Ejes del robot

Haga clic en la lista Valores, introduzca los valores en la ven-
tana de dialogo Valores de eje y haga clic en Aceptar.

Ejes externos

Haga clic en la lista Valores, introduzca los valores en la ven-
tana de dialogo Valores de eje y haga clic en Aceptar.

Tipo de almacenamiento

Seleccione el Tipo de almacenamientoTASK PERS si desea
utilizar el objetivo de ejes en el modo MultiMove.

El tipo de almacenamiento de un objeto de datos determina
como se almacena en la memoria y como se puede utilizar.
Los tipos disponibles son CONST,VAR,PERS,TASK PERS.

Nombre de médulo

Seleccione el moédulo en el que desee declarar el punto de
ejes.




Descripcion general
Puntos de Borde crea los puntos e instrucciones de movimiento a lo largo de los
bordes de la superficie de la geometria seleccionando puntos de posicion en la
ventana de graficos. Cada punto de un borde geométrico presenta determinadas
propiedades que pueden usarse para posicionar los puntos de robot con respecto
al borde.

Creacion de puntos de borde
1 En la pestafia Inicio, haga clic en Objetivo y seleccione Crear objetivos de
borde.

Aparece la ventana de didlogo Objetivos de borde.

ﬂ Nota

El modo de seleccion en la ventana de graficos cambia automaticamente
a Superficie y el modo de ajuste cambia a Borde.

2 Haga clic en la superficie del cuerpo o de la pieza para crear los puntos de
objetivo.

Los puntos mas cercanos del borde adyacente se calculan y afiaden al
cuadro de lista como los puntos Punto 1, Punto 2, ...

o

Cuando un borde es compartido por dos superficies, las direcciones normal
y tangente dependen de la superficie seleccionada.

3 Utilice las siguientes variables para especificar de que forma un posicién
esta relacionado con un punto del borde.

Seleccione... para...

Offset vertical Especificar la distancia desde el borde hasta el objetivo
en la normal de la superficie.

Offset lateral Especificar la distancia desde el borde hasta el objetivo
en perpendicular con respecto a la tangente del borde.

Angulo de aproximacion | Especificar el angulo entre la normal (inversa) de la super-
ficie y el vector de aproximacion del objetivo.

Invertir sentido de des- | Especificar si el vector de desplazamiento del objetivo es
plazamiento paralelo o inversamente paralelo a la tangente del borde.

o

Para cada punto de objetivo, se muestra una presentacion preliminar de
los vectores de aproximacién y desplazamiento y como una esfera que
representa el punto del borde en la ventana de graficos. La presentacién
preliminar de las flechas se actualiza dinamicamente a medida que se
modifican las variables.




4 Haga clic en Eliminar para eliminar los puntos de objetivo del cuadro de

lista.

5 Haga clic en Mas para ampliar la ventana de didlogo Crear objetivos de
borde y seleccionar las siguientes opciones avanzadas:

Utilice...

para...

Nombre de posicion

Cambiar el nombre de objetivo, de su nombre predeter-
minado a un nuevo nombre definido por el usuario

Tarea

Seleccionar la tarea a la que desea anadir los objetivos.

De forma predeterminada, se selecciona la tarea activa
de la estacion.

Objeto de trabajo

Seleccionar para qué objeto de trabajo desea crear los
objetivos de borde.

Insertar instrucciones de
movimiento en

Crear instrucciones de movimiento ademas de los obje-
tivos; se afadiran al procedimiento de la trayectoria se-
leccionada.

Se utilizara la definicion de procesos y la plantilla de
procesos activa.

6 Haga clic en Crear.

Los puntos de objetivo y las instrucciones de movimiento (si las hay) se
crean y se muestran en la ventana de salida y en la ventana de graficos.



15.3 Trayectoria

Trayectoria vacia
Utilice el siguiente procedimiento para crear una trayectoria vacia:

1 En la pestaiia Inicio, haga clic en Trayectoria.
2 Haga clic en Trayectoria vacia.

3 Enelnavegador Trayectorias y objetivos, se crea la nueva trayectoria vacia
en la carpeta de la tarea activa.

o

La tarea activa es de acuerdo con la Tarea seleccionada en el ComboBox.

Task Controller5 T_ROB1 |~ i

Workobject | Default

Tool Cantrollers T_ROB1 SF’HCh:U”iZE
Settings Controller

xx1900001906

AutoPath
Utilice la funcion AutoPath para generar trayectorias exactas (lineales y circulares)
basandose en geometria de CAD. Necesita disponer de un objeto geométrico con
bordes, curvas o ambos.

La funcion AutoPath puede crear trayectorias a partir de curvar o a lo largo de los
bordes de una superficie. Para crear una trayectoria a lo largo de una superficie,
utilice el nivel de seleccidn Superficie y para crear una trayectoria a lo largo de
una curva, utilice el nivel de seleccidon Curva. Al utilizar el nivel de seleccién
Superficie, se elegira el borde mas cercano de la seleccion para incluirlo en la
trayectoria. Un borde sélo puede seleccionarse si esta conectado al ultimo borde
seleccionado.

Al utilizar el nivel de seleccion Curva, el borde seleccionado se anadira a la lista.
Si la curva no tiene ramificaciones, todos los bordes de la curva completa se
afiadiran a la lista si mantiene pulsado el botén MAYUS al seleccionar un borde.
La aproximacion y los sentidos de desplazamiento tal como se definieron en las
opciones RobotStudio se utilizan para definir la orientacion de los objetivos creados.
Utilice este procedimiento para generar automaticamente una trayectoria.

1 En la pestafia Inicio, haga clic en Trayectoria y seleccione AutoPath.
Aparece la herramienta AutoPath. Seleccione la casilla de verificacion Crear
varias trayectorias a partir de curvas para crear varias trayectorias a partir
de las curvas seleccionadas.

2 Seleccione el borde o la curva del objeto geométrico para el cual desea crear
una trayectoria.

La seleccion se enumera como bordes en la ventana de herramientas.



o

- Si selecciona una curva de un objeto geométrico (en lugar de un
borde), todos los puntos resultantes de la curva seleccionada se
afnaden como bordes a la lista de la ventana grafica.

« Asegurese de seleccionar siempre bordes continuos.

3 Haga clic en Eliminar para eliminar de la ventana grafica el borde recién

anadido.

ﬂ Nota

verificacion Invertir.

Para cambiar el orden de los bordes seleccionados, active la casilla de

4 Puede definir los siguientes Parametros de aproximacion:

Seleccione o introduzca |a

valores en

DistMin Defina la distancia minima entre los puntos generados.
Es decir, los puntos que estén a una distancia inferior
a la distancia minima se filtran.

Tolerancia Defina la desviacion maxima con respecto a la descrip-
cién geométrica permitida para los puntos generados.

RadioMax Determina qué tamafno debe tener un radio de circulo
antes de considerar que la circunferencia es una linea.
Es decir, una linea puede considerarse como un circulo
con radio infinito.

Lineal Genera una instruccion de movimiento lineal para cada
objetivo.

Circular Genera instrucciones de movimiento circulares en las
cuales los bordes seleccionados describen segmentos
circulares.

Constante Generar puntos con una distancia constante.

Offset de fin Configura la distancia de offset especificada desde el

ultimo objetivo.

Offset de inicio

Configura la distancia de offset especificada desde el
primer objetivo.

El cuadro Superficie de referencia muestra el lado del objeto que se toma
como normal para la creacién de la ruta.

Haga clic en Mas para definir los siguientes parametros:

res en

Seleccione o introduzca valo- | a

Aproximacién

Genera un nuevo posicién a una distancia especifi-
cada del primer posicion.

Partida

Genera un nuevo posicién a una distancia especifi-
cada del ultimo posicion.

5 Haga clic en Crear para generar automaticamente una nueva trayectoria.




Se crea una nueva trayectoria y se insertan instrucciones de movimiento
para los objetivos generados, de la forma configurada en Parametros de
aproximacion.

o

Los objetivos se crean en el objeto de trabajo activo.

6 Haga clic en Cerrar.



15.4 Otros

Crear objeto de trabajo

Descripcion general

Un objeto de trabajo es un sistema de coordenadas que indica la posicion de
referencia (y orientacidn) de una pieza. El objeto de trabajo contiene dos bases
de coordenadas, la base de coordenadas del usuario y la base de coordenadas
del objeto. La base de coordenadas (sistema de coordenadas del usuario) es una
de las dos bases de coordenadas de un objeto de trabajo, se define en relacion
con sistema de coordenadas mundo del controlador. La base de coordenadas de
objeto se define en relacion con la base de coordenadas de usuario. Para crear
un objeto de trabajo, deben especificarse los siguientes parametros en la ventana
de dialogo Crear objeto de trabajo.

Nombre

Especifique el nombre del objeto de trabajo.

Objeto de trabajo sosteni-
do por el robot

Seleccione si el objeto de trabajo debe ser sostenido por el
robot. Si selecciona True, el robot sera el que sostenga el ob-
jeto de trabajo. La herramienta puede ser estacionaria o soste-
nida por otro robot.

Movido por unidad meca-
nica

Seleccione la unidad mecanica que mueve el objeto de trabajo.
Esta opcion solo es aplicable si Programado se establece en
Falso.

Programado Seleccione True si el objeto de trabajo debe utilizar un sistema
de coordenadas fijo y False si es movil (es decir, que es un
eje externo).

Posicion X, Y, Z Haga clic en uno de estos cuadros y a continuacion haga clic

en la posicion de la ventana de graficos para transferir los va-
lores a los cuadros Posicion.

Rotacion rx, ry, rz

Especifique la rotacion del objeto de trabajo en el UCS.

Sistema de coordenadas
por puntos

Especifique la posicion de la base de coordenadas del usuario.

Posicion X, Y, Z

Haga clic en uno de estos cuadros y a continuacién haga clic
en la posicidn de la ventana de graficos para transferir los va-
lores a los cuadros Posicion.

Rotacion rx, ry, rz

Especifique la rotacién del objeto de trabajo.

Sistema de coordenadas
por puntos

Especifique la posicion de la base de coordenadas del objeto.

Tipo de almacenamiento

Seleccione PERS o TASK PERS. Seleccione el Tipo de alma-
cenamientoTASK PERS si desea utilizar el objeto de trabajo
en el modo MultiMove.

Tarea

Especifique la tarea de las propiedades de sincronizacién.

Moédulo

Seleccione el médulo en el que desee declarar el objeto de
trabajo.

Creacion de un objeto de trabajo
1 En la pestana Inicio, en el grupo Programacion de trayectorias, haga clic
en Otros y seleccione Crear objeto de trabajo.

Aparece la ventana de didlogo Crear objeto de trabajo.



En el grupo Otros datos, introduzca los valores para el nuevo objeto de
trabajo.

En el grupo Base de coordenadas del usuario, utilice uno de los métodos
siguientes:

« Cambie la posicién de la base de coordenadas del usuario
introduciendo valores en Posicion X, Y, Z y Rotacion rx, ry, rz para el
objeto de trabajo, haciendo clic en el cuadro Valores.

« Seleccione la base de coordenadas del usuario utilizando la ventana
de didlogo Sistema de coordenadas por puntos.

En el grupo Base de coordenadas del objeto, puede reposicionar la base
de coordenadas del objeto respecto de la base de coordenadas del usuario
con uno de los métodos siguientes:
« Cambie la posicion de la base de coordenadas del objeto seleccionando
valores en Posicion X, Y, Z y haciendo clic en el cuadro Valores.
- En Rotacion rx, ry, rz, seleccione RPY (Euler ZYX) o Cuaternio, e
introduzca valores de rotacion en la ventana de didlogo Valores.
+ Seleccione la base de coordenadas del objeto utilizando la ventana
de didlogo Sistema de coordenadas por puntos.
En el grupo Propiedades de sincronizacion, introduzca los valores para el
nuevo objeto de trabajo.
Haga clic en Crear. El objeto de trabajo se creara y mostrara dentro del nodo
Objetivos situado dentro del nodo de robot en el navegador Trayectorias y
objetivos.

Creacion de datos de herramienta

1

En el navegador Diseno, asegurese de que el robot en el que desee crear
los datos de herramienta esté seleccionado como la tarea activa.

En la pestafa Inicio, en el grupo Programacion de trayectorias, haga clic
en Otros y a continuacion haga clic en Crear datos de herramienta.

Se abre la ventana de didlogo Crear datos de herramienta.
En el grupo Otros datos:
* Introduzca el Nombre para la herramienta.

« Seleccione sila herramienta debe ser sostenida por el robot en la lista
Herramienta sostenida por el robot.

En el grupo Base de coordenadas de la herramienta:
« Defina la Posicion X, Y, Z de la herramienta.
« Introduzca la Rotacion rx, ry, rz para la herramienta.
En el grupo Datos de carga:
* Introduzca el Peso de la herramienta.
« Introduzca el Centro de gravedad de la herramienta.
* Introduzca la Inercia de la herramienta.



6 En el grupo Propiedades de sincronizacion:

« Enlalista Tipo de almacenamiento, seleccione PERS o TASK PERS.
Seleccione TASK PERS si prevé utilizar los datos de herramienta en
el modo MultiMove.

« Enlalista Tarea, seleccione el robot en el que debe realizarse la tarea
con los datos de herramienta.

» Enlalista Médulo, seleccione el médulo en el cual desea declarar los
datos de herramienta.

7 Hagaclic en Crear. Los datos de herramienta aparecen como un sistema de
coordenadas en la ventana de graficos.

Crear instruccion de accion

Descripcion general

Una instruccion de accion es una instruccion distinta de una instruccién Move y
cuyo fin es, por ejemplo, establecer parametros o activar o desactivar equipos y
funciones. Las instrucciones de accion disponibles en RobotStudio se limitan a
las utilizadas habitualmente para controlar los movimientos del robot. Para insertar
otras instrucciones de accion u otros tipos de cédigo de RAPID en el programa,
utilice el Editor de RAPID.

La siguiente tabla enumera las instrucciones de accion que estan disponibles de
manera predeterminada. Puede afiadirse la plantilla de instrucciones
correspondiente mediante la herramienta de plantillas de instrucciones.

Instruccion de accion

Descripcion

ConfL On/Off

ConfL especifica si se deben monitorizar las configuraciones
del robot durante los movimientos lineales. Si ConfL tiene el
valor Off, el robot puede usar una configuracion distinta de la
programada para alcanzar el objetivo durante la ejecucion del
programa.

ConfJ On/Off

ConfL especifica si se monitorizan las configuraciones del robot
durante los movimientos del eje. Si ConfJ tiene el valor Off, el
robot puede usar una configuracion distinta de la programada
para alcanzar el objetivo durante la ejecucion del programa.

Actunit UnitName

Actunit activa la unidad mecanica especificada por UnitName.

DeactUnit UnitName

Deactunit desactiva la unidad mecanica especificada por
UnitName.

Creacion de una instruccion de accidén

1 En el navegador Trayectorias y objetivos, seleccione el punto en el que
desee insertar la instruccion de accion.

Para insertar la instruccion de accion al comienzo de una trayectoria,
seleccione la trayectoria.

Para insertar la instruccion de accion después de otra instruccion, seleccione
la instruccion precedente.

2 En la pestaia Inicio, en el grupo Programacion de trayectorias, haga clic
en Otros y a continuacion haga clic en Crear instruccion de accion.

Aparece la ventana de dialogo Crear instruccion de accion.



En la lista Tarea, seleccione el robot en el que debe realizarse instruccion
de accion de herramienta.

En la lista Trayectoria, seleccione la trayectoria.

En la lista Plantillas de instrucciones, seleccione la instruccion de accién
que desee crear.

Opcionalmente, modifique los argumentos de la instruccion en la cuadricula
Argumentos de instruccion.

Haga clic en Crear.



15.5 Realidad virtual

Introduccion

El botdn Realidad virtual (RV) se habilita en la pestana Inicio cuando conecta unos
auriculares de RV al PC. RobotStudio y su visor Export Viewer trabajan con HTC
VIVE, HTC VIVE Cosmos, Oculus Rift, Meta/Oculus Quest 2, Oculus Rift S, Valve
Index y Samsung HMD Odyssey (Windows Mixed Reality). Estos dispositivos

tienen sensores de seguimiento del movimiento para el seguimiento de la ubicacién
y la orientacion de los auriculares y para los controles de la mano. Los controles
de la mano se pueden usar para interactuar con el entorno de la realidad virtual.

ﬂ Nota

Antes de activar Realidad Virtual en RobotStudio, se recomienda probar los
auriculares de RV con las muestras del proveedor para asegurarse de que
funcionan correctamente.

Requisitos previos

« Un PC de alto rendimiento en juegos que cumpla las especificaciones de
requisitos de los auriculares de RV. Para ver las instrucciones de instalacion,
visite la pagina web del proveedor.

« Sistema operativo Microsoft Windows 10.

- Esrecomendable asegurarse de que no hay obstaculos en el espacio fisico.
Sin embargo, la funcion de teletransporte se puede usar incluso en espacios
reducidos para moverse por el entorno de RV,

Programacion

La funcion de RV permite que los robots se guien mediante programacion de una
forma segura que no seria posible de otro modo. Puede ensefiar movimientos al
robot simplemente moviéndolo.

Modos de navegacion en el entorno de RV

Moverse fisicamente

Los principales modos de navegacion en el entorno de RV son:
« Moverse fisicamente
« Movimiento/giro de ajuste
« Teletransportacion
- Navegacion por arrastre

Dé pasos cortos o gire en el mundo real para realizar pequenos ajustes en su
punto de vista.

Movimiento/giro de ajuste

Presione el joystick/trackpad del controlador izquierdo hacia adelante o hacia atras
para hacer un movimiento de ajuste en esa direccion en pasos cortos. Presione
el joystick/trackpad hacia la izquierda o derecha para realizar un giro de ajuste en
esa direccion.



Teletransportacion
Para lograr teletransportacion, presione el boton Agarrar en el controlador

izquierdo. Al presionar el botdn Agarrar se muestra un haz; presione el botén
Disparo para teletransportar el punto amarillo cuando el haz golpee el suelo. Para
cancelar la teletransportacion, libere el boton Agarrar izquierdo.

Para mover el objetivo de teletransportacion hasta un nivel superior o inferior, con
el botdn Agarrar izquierdo presionado, presione el joystick/trackpad izquierdo
hacia delante o hacia atras.

Navegacion por arrastre
Para mover y girar el entorno de RV alrededor de un punto que esté centrado entre

los controladores izquierdo y derecho, presione los botones Agarrar izquierdo y
derecho simultdneamente. Utilice los mismos botones para mover hacia
arriba/abajo, hacia delante/atras, hacia la derecha/izquierda y girar en el entorno

de RV.



15.6 Modelado de malla

Descripcion general

Utilice la funcién de modelado de mallas para editar y facilitar el uso de mallas
(piezas sin geometrias) para las simulaciones de RobotStudio.

Q Recomendacion

Es posible importar exploraciones hechas con AR Viewer (*.rsscan) directamente
desde un proyecto de RobotStudio Cloud. Los archivos adjuntos descargados
se guardan en la carpeta Archivos adjuntos de la carpeta del proyecto. Para
acceder a estos archivos adjuntos, haga clic en la opcion Archivos adjuntos en
la nube en Importar geometria.

Estos archivos adjuntos también estan disponibles en la ventana Documentos.
En la ventana Documentos, haga clic en Examinar y, a continuacion, en Archivos
adjuntos en la nube.

Ademas, se pueden realizar las siguientes acciones utilizando Modelado de mallas.

Seleccion de nubes de puntos: Seleccione un area de la malla, con tres
modos de seleccion diferentes (Esfera, Poligono e Interseccion).

Operaciones con nubes de puntos: Copiar, Cortar o Borrar la nube de
puntos seleccionada para eliminarla o separarla de la malla inicial.

Reconstruccion geométrica: Recree formas geométricas simples. Es posible
crear la linea de mejor ajuste, el circulo de mejor ajuste, la superficie plana
de mejor ajuste y un marco en el centroide a partir de la nube de puntos
seleccionada.

Seleccion de puntos de ajuste: Seleccione los puntos que se ajustan a los
bordes y al centro del triAngulo de la malla, el punto ajustado sera
perpendicular a la superficie de la malla.

Operaciones con puntos de ajuste: Crear Spline, Polilinea u Objetivo a
partir del punto ajustado.

Acceso a la pestaifia Modelado de mallas

1

En la pestana Inicio, haga clic en Importar geometria. Se abre el cuadro de
dialogo Buscar geometria, seleccione el archivo *.rsscan y haga clic en Abrir.

Se abre la ventana Importar exploraciones desde proyecto.

En la ventana Importar exploraciones desde el proyecto, marque las casillas
de verificacion necesarias en Exploraciones y, a continuacion, marque las
casillas de verificacion necesarias en Opciones de importacion.

Un proyecto de escaneado puede contener uno o varios escaneados, por lo
que debe marcar todas las casillas de verificacion de los escaneados de la
lista. Del mismo modo, marque la casilla de verificacion Marcas y medidas
para importar marcas como marcos y medidas como lineas con informacién
de longitud. Marque también la casilla Robot para importar los robots
ahadidos al proyecto de exploracion.



El proyecto se afiadira como grupo de componentes en la estacion. Las
exploraciones, marcas, marcos y mediciones se afiadiran bajo el grupo de
componentes.

3 En el navegador Disefio, haga clic con el boton derecho del ratén en la
exploracion y, en el menu contextual, haga clic en Modificar y, a continuacién,
en Editar malla.

Se abre la pestana Modelado de mallas.

Herramientas de seleccion
Existen tres niveles de seccidn para editar una exploracion: Esfera, Poligono e
Interseccion. Esfera se utiliza para seleccionar superficies, mientras que Poligono
sirve para seleccionar o anular la seleccion de puntos dentro del volumen definido.

- Esfera: Se utiliza para seleccionar o anular la seleccion de una superficie
en la malla. El Modo de seleccion y el Diametro de la esfera pueden
ajustarse en el navegador de Seccion de esfera.

- Poligono: Se utiliza para seleccionar o anular la seleccién de todos los
puntos dentro del volumen definido en la malla. La forma del poligono puede
ajustarse moviendo los puntos de control en las esquinas y en el centro de
las aristas de la superficie superior. La altura de las superficies superior e
inferior se puede ajustar moviendo el punto de control en el centro de las
superficies superior e inferior.

Interseccion: Seleccione una pieza o mecanismo en el disefio de la estacion
y, a continuacion, seleccione un Objeto intersecante para anadir a la
seleccion o eliminar de ella los puntos que presentan interseccién con el
objeto. Ajuste la Tolerancia para seleccionar los puntos que estan cerca del
objeto intersecante.

Una vez seleccionados los puntos de la exploracion, utilice los botones Expandir,
Reducir y Borrar para expandir, reducir y borrar los puntos seleccionados. Utilice
Invertir para invertir la seleccidn actual, es decir, se resaltaran en la exploracion
todos los puntos que no estén seleccionados.






16 Pestana Modelado

16.1 Importar geometria

Descripcion general

Utilice Importar geometria para afnadir piezas 3D a la estacion. La galeria Geometria
del usuario mostrara archivos de geometria 3D en la carpeta Geometria de la
ubicacion del documento de usuario. Si tiene un proyecto, la galeria Geometria
del proyecto mostrara archivos de geometria 3D en la carpeta Archivos de usuario
del proyecto actual.

Importar geometria también proporciona acceso a las exploraciones de AR Viewer
(*.rsscan) y a otros archivos adjuntos de un proyecto de RobotStudio Cloud. Los
archivos adjuntos descargados se guardan en la carpeta Archivos adjuntos de
la carpeta del proyecto. Para acceder a estos archivos adjuntos, haga clic en la
opcion Archivos adjuntos en la nube en Importar geometria.

Se pueden especificar galerias adicionales con la opcion Ubicaciones. Para importar
archivos generales, utilice la opcion Buscar geometria. Este cuadro de didlogo
ofrece las siguientes opciones adicionales.

« Convertir geometria de CAD en pieza individual: Convierte un conjunto que
contiene varias piezas en una pieza individual.

» Modelo de superficies (representar ambas caras de superficies): Representar
ambas caras de superficies.

- Importar entidades ocultas/sin visualizacidn: Las entidades especificadas
como ocultas/sin visualizacidén en el archivo de geometria se importaran y
estaran visibles.

« Vincular a geometria (recordar la ubicacion de origen): Se recordara la ruta
del archivo de la geometria importada para permitir la actualizacién de la
geometria mas adelante. Haga clic con el botén derecho en una pieza en el
navegador Disefio y haga clic en Actualizar geometria vinculada.

« Duplicar la geometria instanciada: Si el archivo de geometria contiene
entidades con varias instancias, cada instancia se importara como una
entidad independiente.

Diferencias entre las geometrias matematicas y las graficas

La geometria de un archivo de CAD siempre tiene una representacién matematica
subyacente. Su representacion grafica, mostrada en la ventana de graficos, se
genera a partir de la representacion matematica al importar la geometria desde
RobotStudio. A partir de ese momento, la geometria recibe la denominacion de
"pieza".

En este tipo de geometria, el nivel de detalle de la representacion grafica es
configurable, con lo que se reduce el tamafio de archivo y el tiempo de
representacion de los modelos de gran tamafo y se mejora la visualizacion de los
modelos pequefios que quiza desee ampliar. El nivel de detalle sélo afecta a la
visualizacidn. Las trayectorias y curvas creadas a partir del modelo seran exactas
con los ajustes de visualizacion aproximada o detallada.



También es posible importar una pieza desde un archivo que simplemente define
su representacion grafica. En este caso, no existe ninguna representacion
matematica subyacente. Algunas de las funciones de RobotStudio, como el modo
de ajuste y la creacidn de curvas a partir de la geometria, no funcionarian con este
tipo de pieza.



16.2 Crear mecanismo

Descripcion general

Es posible crear mecanismos para simular objetos externos como, por ejemplo,
mesas giratorias, pinzas, posicionadores. La siguiente lista describe algunos de
los mecanismos:

El robot es un mecanismo que tiene un TCP y puede controlarse mediante
un controlador virtual.

Dispositivo es un mecanismo que no tiene un TCP.

Ejes externos son un mecanismo que no tienen un TCP, aunque pueden
controlarse mediante un controlador virtual, como Track Motion o un
posicionador de pieza de trabajo o un portico. Un eje externo puede mover
un robot, por ejemplo, Track Motion.

Herramienta es un mecanismo que tiene TCP que puede moverse mediante
un robot.

ﬂ Nota

Un mecanismo debe incluir dos enlaces.

Creacion de un nuevo mecanismo

1

Haga clic en Crear mecanismo.
Se abre la ventana de Crear mecanismo.

En el cuadro Nombre de modelo de mecanismo, introduzca un nombre de
mecanismo.

En la lista Tipo de mecanismo, seleccione un tipo de mecanismo.

En la estructura de arbol, haga clic con el botén derecho en Eslabones y a
continuacién haga clic en Ahadir eslabon para mostrar la ventana de dialogo
Crear eslabon.

En Nombre de eslabdn aparece una propuesta de nombre.

En la lista Componente seleccionado, seleccione una pieza (que se resaltara
en la ventana de graficos) y haga clic en el botdn de flecha para afiadir el
componente al cuadro de la lista de componentes.

La lista Componente seleccionado selecciona automaticamente el
componente siguiente, si hay mas disponibles. Ahadalos, segun se requiera.

ﬂ Nota

No es posible seleccionar componentes que sean componentes de una
biblioteca o un mecanismo.

Seleccione un componente en el cuadro de lista de componentes, introduzca
valores en los cuadros de grupo Componentes seleccionados y, a
continuacion, haga clic en Aplicar a componente.

Repita el proceso con cada componente segun sea necesario.



Haga clic en Aceptar.

8 En la estructura de arbol, haga clic con el boton derecho en Ejes y a
continuacion haga clic en Ahadir eje para mostrar la ventana de dialogo
Crear eje.

En Nombre de eje aparece una propuesta de nhombre.

9 Complete la ventana de dialogo Crear eje y a continuacion haga clic en
Aceptar.

H Nota

Los ejes de articulacion deben estar correlacionados para completar los
valores de eje.

10 En la estructura de arbol, haga clic con el botén derecho en Datos de bases
de coordenadas/herramientas y haga clic en Ahadir base de
coordenadas/herramienta para mostrar la ventana de didlogo Crear base
de coordenadas/herramienta.

En Nombre de dato de base de coordenadas/herramienta aparece una
propuesta de nombre.

11 Complete la ventana de didlogo Crear base de coordenadas/herramienta
y a continuacién haga clic en Aceptar.

Los criterios de validez para el nodo Base de coordenadas/herramienta son
los siguientes:

12 En la estructura de arbol, haga clic con el botdn derecho en Calibracion y
a continuacion haga clic en Afadir calibracién para abrir la ventana de
dialogo Crear calibracion.

13 Complete la ventana de dialogo Crear calibracion y a continuacion haga clic
en Aceptar.

14 En la estructura de arbol, haga clic con el boton derecho en Dependencia
y a continuacién haga clic en Ahadir dependencia para abrir la ventana de
diadlogo Crear dependencia.

15 Complete la ventana de didlogo Crear dependencia y a continuacion haga
clic en Aceptar.

16 Si todos los nodos son validos, compile el mecanismo.

Compilacion de un mecanismo
Al compilar, a la estacion se afiade un nuevo mecanismo generado en el modo de
creacion del modelador de mecanismos, con el nombre predeterminado
"Mecanismo_" seguido de un numero de indice.

Al realizar la compilacion, un mecanismo editable existente, modificado en el modo
de modificacion del modelador de mecanismos, se guarda sin ninguna pose,
correlacion de ejes ni tiempos de transicion.

Para compilar un mecanismo, realice las operaciones siguientes:

1 Para compilar un mecanismo nuevo o editado, haga clic en Compilar
mecanismo.



El mecanismo se inserta en la estacion activa. Las partes del eslabén son
clonadas con nombres nuevos, pero los eslabones actualizan sus referencias
de pieza. Al cerrar el modelador de mecanismos, estas piezas clonadas se

eliminan.

2 El modelador de mecanismos pasa ahora al modo de modificacion. Para
completar el mecanismo, consulte la informacidn siguiente.

Como completar o modificar un mecanismo

Para completar el modelado de un mecanismo, realice las operaciones siguientes:

1 Silos valores del grupo Correlacion de ejes son correctos, haga clic en

Establecer.

2 Configure la cuadricula Poses. Para afiadir una pose, haga clic en Anadir y
a continuacién complete la ventana de didlogo Crear pose. Haga clic en
Aplicar, seguido de Aceptar.

« Para anadir una pose, haga clic en Afiadir y a continuaciéon complete
la ventana de dialogo Crear pose. Haga clic en Aplicar, seguido de

Aceptar.

- Para editar una pose, seleccidnela en la cuadricula, haga clic en Editar
y a continuacion complete la ventana de dialogo Modificar pose. Haga
clic en Aceptar.

« Para eliminar una pose, seleccidnela en la cuadricula y haga clic en

Eliminar.

3 Haga clic en Editar tiempos de transicion para editar los tiempos de

transicion.

4 Haga clic en Cerrar.

Ventana de dialogo Crear mecanismo

Nombre de modelo de
mecanismo

Especifica el nombre de modelo del mecanismo.

Tipo de mecanismo

Especifica el tipo de mecanismo.

Estructura de arbol

Los componentes del mecanismo en una estructura de arbol.
La estructura de arbol no estara visible a no ser que el meca-
nismo sea editable. Cada nodo (eslabon, eje, base de coorde-
nadas, calibracién y dependencia) puede editarse en su propia
ventana de dialogo, como se explica mas adelante.

Compilar mecanismo

Haga clic en este botdn para compilar el mecanismo. Este
botdn no estara visible a no ser que el mecanismo sea editable
y el nombre del modelo de mecanismo sea valido.




Utilizacion de limites de eje variables para ejes interdependientes
El tipo de limite Variable puede asignarse a los limites de eje como forma de
delimitar el rango de movimiento de los ejes interdependientes (area de movimiento

representada en un grafico).
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Considere dos ejes, el Eje 1y el Eje 2, como se muestra a continuacion. El Eje 2
puede moverse entre y1 e y4 cuando el Eje 1 esta a x1 grados, y entre y3 e y2

cuando el Eje 1 esta a x2 grados. Es decir, un area esta formada por 4 puntos para
cada pareja de ejes (valor de Eje 1: valor de Eje 2): x1: y1, x2: y2, x3: y3 y x4: y4
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Utilice el siguiente ejemplo para visualizar los limites variables de eje. Por ejemplo,
el Eje 2 tiene un rango de movimiento entre -10 y +30 cuando el Eje 1 esta a -90
grados y entre +10 y +70 cuando el Eje 1 esta a +90 grados

Joint 2
20 90,70
-90,30 30 90,30
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Un area estara formada por 4 puntos para cada pareja de ejes (Eje 1:Eje 2):-90:30,
90:70, 90:10 y -90,-10. En el modelador de mecanismos, afiada los siguientes
valores para los limites variables en el siguiente orden J1:-90, 90, 90, -90 y J2:
30, 70, 10, -10.

Ventana de dialogo Modificar mecanismo
La ventana de didlogo Modificar mecanismo contiene los objetos encontrados en
la ventana de dialogo Crear mecanismo, ademas de lo siguiente:

Correlacion de ejes En estos cuadros se gestiona la correlacion de ejes del meca-
nismo. Durante la edicién, el mecanismo debe ser desconec-
tado de su biblioteca.

Los valores deben ser nimeros enteros del 1 al 6 en orden

ascendente.
Establecer Haga clic en este boton para establecer la correlacion de ejes.
Poses Muestra las poses y sus valores de eje.

La seleccion de una pose mueve el mecanismo hasta ella en
la ventana de graficos.

Anadir Haga clic en este boton para mostrar la ventana de dialogo
Crear pose que permite afiadir una pose.

Editar Haga clic en este botdn para mostrar la ventana de dialogo
Modificar pose que permite editar una pose.

Las poses de sincronizacion no pueden ser editadas a no ser
que el mecanismo esté desconectado de su biblioteca.

Eliminar Haga clic en este botdn para eliminar la pose seleccionada.
No es posible eliminar una Unica pose de sincronizacién.

Definir tiempos de transi- |[Haga clic en este boton para editar los tiempos de transicion.
cion




16.3 Crear herramienta

Creacion de una herramienta
Puede crear una herramienta sostenida por el robot usando el Asistente para
creacién de herramienta. Este asistente permite crear facilmente una herramienta
a partir de una pieza que ya existe o usando una pieza simulada para representar
una herramienta. Para crear una herramienta completa con sus datos de
herramienta, realice las operaciones siguientes:

1 Haga clic en Crear herramienta.

2 Enelcuadro Nombre de herramienta, introduzca un nombre de herramienta
y seleccione una de las opciones siguientes:

Opcion Accion

Usar existente Seleccione una de las piezas existentes de la lista. La
pieza seleccionada representa al grafico de la herramienta.

La pieza seleccionada debe ser una pieza individual. Las
piezas con accesorios no pueden ser seleccionadas.

Usar pieza simulada Se crea un cono para representar a la herramienta.

3 Acontinuacién, introduzca la Masa de la herramienta, su Centro de gravedad
y el Momento de inercia Ix, ly, 1z, si conoce estos valores.

ﬂ Nota

Si no conoce los valores correctos, puede seguir usando la herramienta
para programar movimientos, pero debe corregir estos datos antes de
ejecutar el programa en robots reales o medir tiempos de ciclo.

Q Recomendacion

Si la herramienta esta hecha de materiales con una densidad similar,
encontrara el centro de gravedad haciendo clic en el modelo de la
herramienta con el modo de ajuste Centro de gravedad.

4 Haga clic en Siguiente.

5 En el cuadro Nombre de TCP, introduzca un nombre para el punto central
de la herramienta (TCP).

o

El nombre predeterminado es el mismo que el nombre de la herramienta.
Si desea crear varios TCP para una misma herramienta, cada TCP debe
tener un nombre exclusivo.




6

Introduzca la posicion del TCP respecto del sistema de coordenadas mundo,
que representa el punto de montaje de la herramienta, por cualquiera de los
métodos siguientes:

Método Descripcion

Lectura de valores desde |Haga clic en el cuadro Valores de objetivo/base de

un objetivo o una base |coordenadas y seleccione la base de coordenadas en la
de coordenadas existen-|ventana de graficos o en el nhavegador Trayectorias y

te objetivos.

Introduzca manualmente | En los cuadros Posicion y Orientacion, escriba los valo-
la posicion y la orienta- |res.

cion. Si esta seleccionado Usar pieza simulada, el valor de
posicion no puede ser 0,0,0. Al menos una de las coorde-
nadas debe ser > 0 para poder crear un cono.

Haga clic en el boton de flecha hacia la derecha para transferir los valores
al cuadro TCP(s).

Si la herramienta debe tener varios TCPs, repita los pasos del 5 al 7 con
cada TCP.

Haga clic en Terminado.

La herramienta se crea y aparece en el navegador Disefo y en la ventana
grafica.

Creacion de datos de herramienta para una geometria existente
Asegurese de seleccionar el robot en el que se crean los datos de herramienta.
Para crear los datos de herramienta de una geometria existente, realice las
siguientes operaciones:

1

Haga clic en Crear herramienta y seleccione Usar existente y la herramienta
importada de la lista.

Introduzca los datos solicitados en los cuadros del Asistente para creacion
de herramienta.

Conecte la herramienta arrastrandola hasta el robot.

Qué debe hacer a continuacion
Para hacer que la herramienta esté lista para su uso, utilice uno de los métodos
siguientes:

Para hacer que el robot sostenga la herramienta, conecte la herramienta al
robot.

En la ventana de gréaficos, compruebe la posicion y la orientacion del TCP.
Si no es correcta, modifique los valores en la parte de base de coordenadas
de la herramienta en los datos de la herramienta.

Para simplificar el uso futuro de la herramienta creada, guardela como una
biblioteca. En el menu Archivo, haga clic en Guardar como biblioteca.
Busque la carpeta en la que desee guardar el componente de herramienta,
introduzca un nombre para el componente de herramienta y haga clic en
Guardar.






17 Pestana Simulacion

17.1 Légica de estacion

Descripcion general

La Idgica de estacion es una conexion tipica entre una sefial de E/S o propiedades
a través de diferentes elementos/objetos de la estacion y una sefial de salida o
propiedades desde un controlador virtual. La alternativa conveniente de conectar
diferentes elementos/objetos de una estacidn es utilizar la vista de disefo.

Ejemplo: En un médulo de simulacién, donde la pinza se controla mediante sefial
de E/S, puede conectar la senal de salida del controlador virtual con la pinza a
través de la Idgica de estacion.

o

Las propiedades se conectan a través de enlazamiento y la conexion se muestra
en color rojo.

Las sefales se conectan a través de conexiones y la conexidn se muestra a
través del color verde.

El editor de l6gica de estacidn consta de las pestafias siguientes:

Pestana Descripcion

Componer |En esta opcion puede anadir y editar los componentes inteligentes y todos
los componentes inteligentes se enumeran en componentes subordinados.

El estado del componente puede guardarse para su restauracion posterior.
El estado contiene aspectos modificables seleccionados del componente y
de sus componentes subordinados en el momento en que se guarda el esta-
do.
+ Componentes subordinados: Enumera todos los componentes inteli-
gentes.

» Estados guardados: El estado de los componentes puede guardarse.

» Activos: Permite examinar y seleccionar cualquier archivo como un
activo relacionado con RobotStudio

Disefo Vista grafica en la que se enumeran todos los objetos/elementos selecciona-
dos. Es la alternativa mas conveniente de conectar diferentes elementos/ob-
jetos de una estacién

Propiedades  Muestra todas las propiedades del objeto/elemento.
y enlaza-
mientos

Senalesy |Muestra todas las sefales del objeto/elemento.
conexiones

Conexion de componentes inteligentes en la vista Disefio

En este procedimiento puede conectar las sefiales de E/S o propiedades sobre
diferentes elementos/objetos de la estacion y una sefial de salida o propiedades
mediante el uso de la pestana vista Disefio.
1 Haga clic en la pestafia Simulacion y seleccione la opcion Logica de
estacion.

Se muestra la ventana Légica de estacion.



2 Para anadir un componente inteligente, pulse el enlace "Anadir componente"
y seleccidnelo en el menu desplegable.

El objeto se enumera en la opcion Componentes subordinados.

3 Vaya a la pestaina Disefo.
Todos los Componentes inteligentes de la estacion se enumeran en la vista
Disefio.

4 Para conectar dos componentes inteligentes, seleccione y mantenga
seleccionada la propiedad o la sefial de E/S desde el componente de origen,

arrastre lentamente y suelte sobre la otra propiedad o senal de E/S del
componente de destino.

La linea de conectividad se muestra para indicar que se crea la conexion.

Pestafia Componer
Descripcion general
La pestafia Componer consta de lo siguiente:
« Componentes subordinados
» Estados guardados
+ Activos

Componentes subordinados
Se trata de un cuadro de lista que enumera todos los objetos contenidos en el
componente. Los objetos conectados a una biblioteca tienen una capa superpuesta
que indica que los objetos estan bloqueados. Los componentes inteligentes
aparecen en primer lugar, seguidos por los demas tipos de objetos.

Se muestran los siguientes comandos en los componentes subordinados:

Comando Descripcion

Anadir componente Afade un objeto subordinado de la lista al componente.

Puede seleccionar un componente inteligente basico incorpo-
rado, un nuevo componente inteligente vacio, una biblioteca
de un archivo o una pieza geométrica de un archivo.

Los componentes basicos estan organizados en submenus
en funcion de su uso. Por ejemplo, Senales y propiedades,
Sensores, Acciones, etc. Los componentes basicos utilizados
recientemente se enumeran en la parte superior.

Editar objeto superior Cambia el contexto del Editor al objeto superior del componen-
te que se esté editando en ese momento.

Desconectar de la bibliote- Desconecta de la biblioteca el objeto seleccionado, lo que
ca permite su edicion.

Exportar a XML Abre una ventana de didlogo que permite exportar y guardar
la definicion del componente junto con sus propiedades en
forma de un archivo *.rsxml.

Haga clic con el botdn derecho para mostrar los siguientes elementos de menu

contextual:
Elemento Descripcion
Editar Cambia el contexto del Editor al objeto subordinado seleccio-

nado.




Elemento Descripcion

Eliminar Elimina el objeto subordinado.

Mostrar en el navegador |Indica si el objeto debe mostrarse en el navegador Disefo.

Seleccionar como funcion | Define el objeto como la Funciéon del componente. EI compo-
nente inteligente heredara determinadas caracteristicas del
objeto Funcién. Por ejemplo, la conexién de un componente
a una herramienta como Funcion de un robot provocara la
creacion de datos de herramienta.

Propiedades Abre la ventana de didlogo Editor de propiedades para el obje-
to.

Estados guardados
El estado del componente puede guardarse para su posterior restauracion. Estan
disponibles los siguientes comandos:

Comando Descripcion

Guardar estado actual Abre la ventana de dialogo Guardar estado actual.

Restaurar estado seleccio- | Devuelve el componente al estado seleccionado.

nado

Detalles Abre una ventana que muestra informacion detallada acerca
del estado seleccionado.

Eliminar Elimina el estado seleccionado.

Guardar estado actual
1 En el cuadro de texto Nombre, introduzca un nombre para el estado. Si ya
existe un estado con el mismo nombre, se le preguntara si desea sobrescribir
el estado existente.

En el cuadro de texto Descripcidn, introduzca la descripcion para el estado.
3 En Valores a guardar, seleccione el valor que desea guardar.

4 Active la casilla de verificacion para guardar el estado de todos los
componentes subordinados.

ﬂ Nota

Si trabaja en un nivel de estacion:

« En Valores a guardar puede seleccionar determinados valores del
controlador virtual en los estados guardados.

» No es necesario seleccionar la opcion Recursivo dado que el estado
de la estacion se guarda siempre.

Es posible incluir los siguientes estados de los objetos seleccionados al guardar
y restaurar el estado de una estacion o un Componente Inteligente. Para guardar
estos estados, en Valores que guardar, seleccione la casilla correspondiente.

+ Valores de propiedad

« Valores de eje

- Visibilidad

« Comportamiento fisico



« Posicion, orientacién y conexién

Ademas de estos estados de los objetos, también se pueden guardar los siguientes
estados del controlador.

« Valores de variable
« Valores de senal de E/S

Activos
Los activos contenidos en el componente se muestran en una cuadricula.
Estan disponibles los siguientes comandos:

Comando Descripcion

Anadir activo Abre una ventana de dialogo que permite examinar y seleccio-
nar cualquier archivo como un activo.

Actualizar todos los acti- |Sustituye los datos de todos los activos con los datos del ar-
vos chivo correspondiente del disco. Si el archivo no esta disponi-
ble, aparece un mensaje de aviso en la ventana de salida.

Ver Se abre el activo seleccionado en el programa asociado.

Guardar Abre una ventana de dialogo que permite guardar el activo
seleccionado.

Eliminar Elimina el activo seleccionado.

o

Los recursos de texto (descripciones) de las propiedades y las sefales se
almacenan en un activo llamado Resources.<language-id>.xml. Si se elimina
esta informacion, los textos del idioma correspondiente estaran vacios y se
usaran los textos predeterminados (en inglés). El idioma predeterminado a la
hora de crear un componente es siempre el inglés, independientemente del
idioma de la aplicacion.

Vista Diseno

Vista grafica en la que se enumeran todos los objetos/elementos seleccionados.
Es la alternativa mas conveniente de conectar diferentes elementos/objetos de
una estacion.

Comando Descripcion

Mostrar enlazamientos Muestra las conexiones de propiedades.

Mostrar conexiones Muestra las conexiones de senales.
Mostrar no usados Muestra todos los objetos sin utilizar que no estan conectados.
Zoom Puede ampliar el tamafio del objeto segtin se requiera con el

control deslizante o, para el tamario predeterminado, hacer
clic en la opcidon Organizacion automatica.

Pestaia Propiedades y enlazamientos

Descripcion general
La pestafa Propiedades y enlazamientos consta de lo siguiente:
« Enlazamientos de propiedad



Enlazamientos de propiedad

Los enlazamientos de propiedad contenidos en el componente se muestran en
una cuadricula.

Estan disponibles los siguientes comandos:

Comando Descripcion

Anadir enlazamiento Abre la ventana de dialogo Anadir enlazamiento.

Anadir enlazamiento de |Abre la ventana de dialogo Ahadir enlazamiento de expresion.

expresion

Editar Abre la ventana de dialogo Editar enlazamiento o Editar Expre-
sién enlazamiento, en funcion del tipo de enlazamiento selec-
cionado.

Eliminar Elimina el enlazamiento seleccionado.

Anadir o editar enlazamiento

La ventana de didlogo Afadir enlazamiento le permite crear o editar un
enlazamiento de propiedades.

Existen las opciones siguientes:

Control Descripcion

Objeto de origen Especifica el propietario de la propiedad de origen.
Propiedad de origen Especifica el origen del enlazamiento.

Objeto de destino Especifica el propietario de la propiedad de destino.
Sefal o propiedad de Especifica el destino del enlazamiento.

destino

Solo se enumeran las propiedades del mismo tipo que el tipo
de la propiedad de origen.

Permitir enlazamiento cicli-| Permite definir dos veces la propiedad de destino en el mismo
co contexto, lo que de otro modo genera un error.

Ademas de las propiedades dinamicas, el cuadro de lista de
destino también muestra algunas propiedades comunes, como
las transformaciones de objetos que sélo pueden usarse como
destino pero no como origen.

Anadir o editar enlazamiento de expresion

La ventana de didlogo Afadir enlazamiento de expresion permite especificar una
expresion matematica como origen de un enlazamiento de propiedades.

Estan disponibles los siguientes controles:

Control Descripcion

Expresion Especifica las expresiones matematicas.
A continuacion se enumeran las expresiones matematicas
permitidas:

« Operadores permitidos: +, - (unario y binario) *, /,
(potencia), Sin(), Cos(), Sqrt(), Atan() y Abs().

« Operandos permitidos: Constantes numéricas, Pl y
propiedades dinamicas numéricas del componente inte-
ligente actual y de cualquier componente inteligente
subordinado.

El cuadro de texto presenta una funcionalidad de tipo Intelli-
Sense, lo que permite seleccionar entre las propiedades dispo-
nibles. Si la expresion introducida en el cuadro de texto no es
valida, se muestra un icono de error.




Control

Descripcion

Objeto de destino

Especifica el propietario de la propiedad de destino.

Propiedad de destino

Especifica el destino del enlazamiento.
Soélo se enumeran las propiedades numéricas.

Pestafia Sefales y conexiones

Descripcion general

Senales de E/S

La pestana Sefales y conexiones consta de lo siguiente:

+ Senales de E/S

« Conexiones de E/S

Las Seiiales de E/S contenidas en el componente se muestran en una cuadricula.

Estan disponibles los siguientes comandos:

Comando

Descripcion

Anadir senales de E/S

Abre la ventana de dialogo Anadir sehales de E/S.

Exponer senal subordina-
da

Abre la ventana de didlogo Exponer sefial subordinada.

Editar

Abre la ventana de dialogo Editar senal.

Eliminar

Elimina la senal seleccionada.

Anadir o editar senales

de E/S

La ventana de didlogo Anadir sefiales de E/S permite editar una sefal de E/S o
anadir una o varias sefales de E/S al componente.

Estan disponibles los siguientes controles:

Control

Descripcion

Tipo de seial

Especifica el tipo y la direccién de la sefal.

A continuacién se enumeran los tipos de sefales disponibles:
« Digital
+ Analog
+  Group

Nombre de base de sefa-
les

Especifica el nombre de la sefal.

El nombre debe contener un caracter alfanumérico y comenzar
por una letra (a-z o0 A-Z).

Si se crea mas de una sefial, se afladen a sus nombres sufijos
numeéricos especificados por Indice de inicio y Paso.

Valor de la senal

Especifica el valor inicial de la sefial.

Restablecimiento automa-
tico

Especifica que una sefal digital debe tener un comportamiento
transitorio.

Se aplica Unicamente a las sefales digitales. Indica que el valor
de la sefial se ponga a 0 automaticamente.

Numero de senales

Especifica el numero de sefales a crear.

indice de inicio

Especifica el primer sufijo al crear varias sefales.

Paso

Especifica el intervalo entre sufijos al crear varias sefales.




Conexiones de E/S

Control Descripcion
Minimo Especifica el valor minimo de una sefal analdgica.
Esto corresponde Unicamente a las sefales analdgicas.
Maximo Especifica el valor maximo de una sefal analdgica.
Esto corresponde unicamente a las sefiales analdgicas.
Oculto Indica si la propiedad no debe ser visible en elementos de GUI
como el Editor de propiedades y el Simulador de E/S.
Soélo lectura Indica si debe ser posible modificar el valor de la propiedad
en elementos de GUI como el Editor de propiedades y el Simu-
lador de E/S.

o

Al editar una sefal existente s6lo es posible modificar el Nombre de base de
sefales y el Valor de la sefial, mientras que todos los demas controles estan
bloqueados.

Si la informacion introducida es valida, Aceptar esta activado, lo que permite crear
o actualizar la senal. En caso contrario, se muestra un icono de error.

Exponer sefial subordinada

La ventana de didlogo Exponer sefial subordinada permite afiadir una nueva sefal
de E/S que esta conectada a una sefal de un objeto subordinado.

Estan disponibles los siguientes controles:

Control Descripcion

Nombre de la senal Especifica el nombre de la sefial que debe crearse. De forma
predeterminada, es el mismo que el nombre de la sefial subor-

dinada seleccionada.

Objeto subordinado Especifica el objeto para el cual debe exponerse una sefal.

Sefial subordinada Especifica la sefial subordinada.

Las Conexiones de E/S contenidas en el componente se muestran en una
cuadricula.

Estan disponibles los siguientes controles:

Control Descripcion

Anadir conexion de E/S
Editar

Abre la ventana de dialogo Aihadir conexion de E/S.

Abre la ventana de dialogo Editar conexién de E/S.

Eliminar Elimina la conexién seleccionada.

Anadir o editar conexion de E/S

La ventana de dialogo Anadir conexion de E/S permite crear una conexién de E/S
o editar una conexidn existente.

Estan disponibles los siguientes controles:

Control Descripcion

Objeto de origen Especifica el propietario de la sefal de origen.




Control Descripcion

Senal de origen Especifica el origen de la conexion. El origen debe ser una
salida de un componente subordinado o una entrada a un
componente actual.

Objeto de destino Especifica el propietario de la sefal de destino.
Sefal o propiedad de Especifica el destino de la conexidn. El objetivo debe ser del
destino mismo tipo que el origen y bien una entrada a un componente

subordinado o una salida desde el componente actual.

Permitir conexion ciclica |Permite definir dos veces la sefial de destino en el mismo
contexto, lo que de otro modo genera un error.




17.2 Rastreo de TCP

Pestaina Rastreo de TCP

Activar rastreo de TCP

Active esta casilla de verificacion para activar el rastreo de la
trayectoria del TCP del robot seleccionado.

ﬂ Nota

Para que el rastreo de TCP funcione correctamente, asegurese
de que los objetos de trabajo y herramientas usados por el
programa estan sincronizados con la estacion.

Follow moving Workob-
jects (Seguir objetos de
trabajo en movimiento)

Active esta casilla de verificacion para activar el rastreo de
objetos de trabajo en movimiento.

Vaciar rastreo al inicio de
la simulacion

Active esta casilla de verificacion para eliminar el rastreo actual
cuando se inicie la simulacion.

Primary color (Color prin-
cipal)

Aqui puede ajustar el color del rastro.

Color by signal (Color por
sefal)

Active esta casilla de verificacion para asignar un color en
particular a la trayectoria del TCP de la sefal seleccionada.

Use color scale (Usar esca-
la de color)

Seleccione este boton para definir de qué forma se debe colo-
rear el rastro. A medida que la seial cambia entre los valores
definidos en las casillas From (Desde) y To (Hasta), el color
del rastreo también varia en funcion de la escala de color.

Use secondary color (Usar
color secundario)

Puede asignar un color al rastro que se muestra cuando el
valor de sefal cumple las condiciones especificadas.

Show events (Mostrar
eventos)

Active esta casilla de verificacion para ver los eventos a lo
largo del rastro.

Vaciar rastreo de TCP

Haga clic en este botdn para eliminar el rastreo actual de la
ventana de graficos.

Mostrar posicion de paro

Seleccione la categoria de paro 0 o categoria de paro 1y el
color para visualizar las correspondientes posiciones de paro
a lo largo del rastreo.







18 Pestana Controlador

18.1 Anadir controlador

Descripcion general

Utilice la funcion Anhadir controlador para conectarse a un controlador de robot
que esté conectado al puerto de gestion o a controladores virtuales.

ﬂ Nota

Las opciones de RobotWare deben seleccionarse al conectar RobotStudio al
controlador del robot a través de Ethernet (LAN).

« Paralos controladores con RobotWare 7, la opcion de RobotWare necesaria
es 3119-1 RobotStudio Connect.

- Paralos controladores con RobotWare 6, la opcion de RobotWare necesaria
es 616-1 PC Interface.

Esta funcidén no es necesaria al conectarse a través del puerto de gestion.

En la pestafia Controlador haga clic en la flecha que esta junto al icono Ahadir
controlador y, a continuacidn, haga clic en una de las siguientes opciones segun
sus necesidades:
- Conexion con un clic: para conectarse a un controlador de robot conectado
al puerto de gestion.
- Conectar con el controlador: para conectarse con un controlador de robot
de lared, un controlador virtual o un controlador de una lista de dispositivos.

Clientes locales y remotos

Los usuarios pueden afiadir y conectarse a un controlador de robot como cliente
local o remoto. Al conectarse como cliente local, el usuario podra tener acceso de
escritura en modo manual y se le concedera permiso para realizar operaciones
que normalmente solo se permiten desde el FlexPendant, por ejemplo, iniciar la
ejecucioén, mover el puntero del programa, etc.

Cuando un controlador esta en modo manual, las solicitudes de acceso de escritura
de clientes remotos deben ser aprobadas por un cliente local, como el FlexPendant.
Para aprobar el acceso de escritura, hay que pulsar varias veces el dispositivo de
habilitacion en el FlexPendant. Una vez conectado como cliente local, el acceso
de escritura en modo manual se concede sin aprobacion.



o

El inicio de sesion local es util cuando el controlador esta en modo manual.
Cuando el controlador esta en modo auto, se concede acceso de escritura
a los clientes sin inicio de sesion local.

Los controladores virtuales que forman parte de una estacion no requieren
acceso de escritura (RobotStudio actua como cliente local). El acceso de
escritura y el Iniciar sesion como cliente local para controladores virtuales
que no forman parte de una estacion son parecidos a aquellos para los
controladores de robot.

OmniCore admite Iniciar sesion como cliente local solo cuando esta
conectado a través del puerto de gestion.

Conexion con un clic

Requisitos previos para utilizar la funcion Conexion con un clic.

Conecte el PC al puerto de gestion.

Asegurese de que la configuracion de red del PC es correcta, active DHCP
o proporcione una direccion IP estatica.

Siga los siguientes pasos para conectarse a un controlador de robot.

1

En la pestaia Controlador, haga clic en la flecha que aparece junto al icono
Anadir controlador y a continuacion, haga clic en Conexién con un clic.

2 Se abre el cuadro de didlogo de Inicio de sesion, introduzca credenciales

validas y haga clic en Aceptar.

3 Una vez iniciada correctamente la sesidn, en el navegador de Controlador,

en Puerto de gestion, se mostrara el controlador de robot conectado.

Conexion a un controlador de robot en la red

1

En la pestaia Controlador, haga clic en Afadir controlador y, a continuacion,
haga clic en Conectar con el controlador.

Se abre la ventana Conectar con el controlador.
En la ventana Conectar con el controlador, haga clic en la pestafia Red.

Por defecto, aqui se enumeran todos los controladores de robot disponibles
en lared. Para ver los controladores virtuales de la red haga clic en la casilla
de verificacion Mostrar controladores virtuales en la red.

Para conectarse a un controlador especifico de la red, escriba su direccion
IP en el cuadro Localizar controlador remoto y, a continuacién, haga clic
en Localizar.

Seleccione el controlador y haga clic en Aceptar.

Se abre el cuadro de dialogo de Inicio de sesidn, introduzca credenciales
validas y haga clic en Aceptar.



Conexion con un controlador en modo de Ancho de Banda Bajo
El modo de ancho de banda bajo es util cuando se conecta RobotStudio a un
controlador a través de una conexién de red con un ancho de banda limitado. En
el modo de ancho de banda bajo, la comunicacion con el controlador se reduce
considerablemente en comparacion con el modo de conexién normal.

Cuando se conecta un controlador en modo de ancho de banda bajo:
+ el analizador de sefales se desactiva.

- Elsistemarequiere una actualizacién manual para actualizar el Visor de E/S,
la ventana Observacion de RAPID, el puntero de programa de RAPID, el
Monitor en linea y FlexPendant Viewer en RobotStudio con el estado de
controlador actual, por lo que se afiaden botones manuales para iniciar la
actualizacion.

« La comprobacion semantica del Editor de RAPID estara restringida.

Siga los siguientes pasos para conectarse con un controlador en modo de Ancho
de Banda Bajo:

H Nota

La versién de RobotWare instalada en el controlador y en el PC conectado debe
ser la misma.

En la ventana Conectar con el controlador, haga clic en la pestafia Red.

2 Seleccione el controlador deseado y, a continuacién, haga clic en la casilla
de verificacion Ancho de banda bajo y haga clic en Aceptar.

3 Se abre el cuadro de didlogo de Inicio de sesion, introduzca credenciales
validas y haga clic en Aceptar.

Iniciar un controlador virtual
1 Enlapestana Controlador, haga clic en Ahadir controlador y, a continuacion,
haga clic en Conectar con el controlador.

Se abre la ventana Conectar con el controlador.

2 En la ventana Conectar con el controlador, haga clic en la pestafa
Controladores virtuales.

3 Hagaclic en el botdn ..., se abrira el cuadro de dialogo Seleccionar carpeta,
seleccione la carpeta deseada y haga clic en Seleccionar carpeta.

Se mostraran todos los controladores virtuales presentes en la carpeta
seleccionada. La casilla Iniciar controlador esta seleccionada por defecto.

ﬂ Nota

Si no esta seleccionada la casilla Iniciar controlador, se anadira un
controlador virtual (estado inactivo) en el navegador del Controlador.

4 Seleccione el controlador necesario y haga clic en Aceptar.

Inicio de sesion local: el usuario puede iniciar sesién en un controlador virtual o
de robot como cliente local o remoto. En Iniciar sesion como cliente local, el



usuario iniciara la sesion como usuario local, como tal se puede iniciar la ejecucion
del programa en modo manual, ademas, se puede establecer en modo manual el
puntero del programa.

Lo contrario de un usuario local es un usuario remoto, que es el usuario
predeterminado de RobotStudio. Los privilegios de un usuario remoto estan
restringidos cuando el controlador estd en modo manual. En comparacién con un
usuario local, un usuario remoto no puede iniciar la ejecucion de un programa ni
establecer el puntero del programa.

Manejar acceso de escritura automaticamente: al seleccionar esta casilla se
activa automaticamente el acceso de escritura en el controlador seleccionado.

Creacion de un nuevo controlador virtual
1 En la pestafia Controladores virtuales, haga clic en el boton Nuevo
controlador. Se abre el cuadro de didlogo Nuevo controlador virtual.

2 Para crear un nuevo controlador virtual:

a Haga clic en Crear nuevo y, a continuacion, seleccione Modelo de
robot, RobotWare y Controlador que correspondan.

b Seleccione la casilla Personalizar opciones y haga clic en Aceptar
para abrir la ventana Cambiar opciones y afiada las opciones.

¢ Haga clic en Aceptar. Se afiade el nuevo controlador a la lista de
Controladores virtuales.

3 Para crear un controlador de robot a partir de una copia de seguridad:

a Haga clic en Crear a partir de copia de seguridad y, a continuacidn,
en Seleccionar copia de seguridad, haga clic en ..... Se abre la ventana
Seleccionar carpeta.

b Seleccione la copia de seguridad y, a continuacion, haga clic en
Seleccionar carpeta para ver los detalles de la copia de seguridad
(nombre, RobotWare, etc.) en la ventana Nuevo controlador virtual.

¢ Haga clic en Aceptar. se afiade el nuevo controlador a la lista de
Controladores virtuales

4 Para crear un controlador virtual a partir de los archivos de licencia y/o
configuraciones:

a Haga clic en Crear a partir de archivos de licencia y/o
configuraciones, y luego, bajo Seleccionar archivos:, haga clic en
Anadir.

Se abre el cuadro de didlogo Seleccionar archivos de licencia y/o
configuraciones.

b En el cuadro de dialogo Seleccionar archivos de licencia y/o
configuraciones, seleccione el archivo de licencia/configuracion y a
continuacion haga clic en Abrir.

Aqui, seleccione el archivo de configuraciones (*.rsf) o los archivos
de licencia (*.rIf). En caso de ausencia de los archivos de licencia, se
empleara una licencia virtual. Si, por el contrario, falta el archivo de
configuraciones, entonces se afadiran todas las opciones con licencia.



Si estan disponibles tanto los archivos de licencia como el archivo de
configuraciones, el controlador se crea con la licencia y la configuraciéon
seleccionadas.

Los archivos de licencia y/o configuraciones se muestran en la ventana
Nuevo controlador virtual, debajo de la casilla Crear a partir de
archivos de licencia y/o configuraciones.

Haga clic en Aceptar. se afiade el nuevo controlador a la lista de
Controladores virtuales

o

Los archivos de configuraciones son obligatorios al crear un
controlador virtual para el controlador OmniCore.

Eliminacion de un controlador virtual

1

En la pestafia Controladores virtuales, en la lista de controladores virtuales,
seleccione el controlador y, a continuacidn, haga clic en el botén Eliminar
controlador.

2 Se abre el cuadro de didlogo Eliminar controlador virtual, haga clic en

Aceptar para eliminar el controlador virtual seleccionado.

Conexion con un controlador desde la lista de dispositivos
Una lista de dispositivos contiene un conjunto seleccionado de controladores en
una red que se identifican por direccion IP o nombre DNS. La lista de dispositivos
puede guardarse en disco en formato .xIsx. Es posible conectarse a un controlador
desde la lista de dispositivos.

1

En la ventana Conectar con el controlador, haga clic en la pestafa Lista
de dispositivos.

Se muestra la lista de dispositivos guardada mas recientemente con los
controladores.

Haga clic en el botdn ..., se abre el cuadro de dialogo Seleccionar una lista
de dispositivos, seleccione la lista de dispositivos y haga clic en Abrir.

Se muestran todos los controladores que forman parte de la lista. Haga clic
en el controlador que desee conectar y, a continuacion, en Aceptar. Se abre
el cuadro de didlogo de autenticacion, introduzca las credenciales y haga
clic en Iniciar sesion.

Haga clic en Administrar listas de dispositivos para abrir la pestaiia Trabajos .



18.2 Autentificar

Descripcion general

Introduccion

Los datos, funciones y comandos de un controlador estan protegidos por un
sistema de autorizacion de usuarios (conocido también como UAS). El UAS
restringe las partes del sistema a las que tiene acceso el usuario. Los distintos
usuarios pueden tener derechos de acceso diferentes. Distintos usuarios pueden

tener derechos de acceso diferentes.

Desde el menu Autentificar puede llevar a cabo las siguientes acciones:

Accion

Descripcion

Iniciar una sesién como otro usuario

Iniciar sesion en el controlador con un nom-
bre de usuario diferente

Cerrar sesioén

Salir de la sesidn de usuario desde el contro-
lador

Cerrar sesion en todos los controladores

Salir de la sesién de usuario desde todos los
controladores

Cambiar contrasena

Cambiar la contraseia del usuario actual

Editar cuentas de usuario

Gestionar cuentas de usuario, grupos de
usuarios y derechos de usuario

Ver derechos de UAS

Ver derechos del usuario actual

Exportar/importar cuentas de usuario

Importar y exportar la base de datos de au-
tentificacion de usuarios que incluye nom-
bres de usuario, contrasefias, grupos y dere-
chos asignados. Use estas opciones para
transferir la configuracion de la autentifica-
cioén de usuarios de manera eficiente entre
los controladores.

Para poder realizar esta operacion se precisa
el derecho Administrar configuracion de
UAS. Tras la importacion, el controlador debe
reiniciarse para que los cambios tengan
efecto.

Iniciar una sesién como otro usuario

1 En el menu Autentificar, haga clic en Iniciar una sesién como otro usuario.
Aparece la ventana de dialogo Anadir nuevo usuario.

2 En el cuadro Nombre de usuario, introduzca el nombre de usuario con el

que desee iniciar la sesion.

3 En el cuadro Contrasena, introduzca la contrasena del nombre de usuario

con el que desee iniciar la sesion.

4 Haga clic en Aceptar.

Cerrar sesioén

En el menu Autentificar, haga clic en Cerrar sesion para cerrar la sesion del

usuario en el controlador.




Iniciar sesion en todos los controladores

En el menu Autentificar, haga clic en Cerrar sesion para cerrar la sesion del
usuario en todos los controladores.

Como administrar derechos de usuarios y acceso de escritura en un controlador IRC5

Descripcion general

El User Authorization System (UAS) restringe el acceso del usuario a los datos y
funciones del controlador. Los derechos de UAS categorizan y protegen estas
funcionalidades. Hay dos tipos de derechos: derechos de controlador y derechos
de aplicacion. RobotWare predefine y proporciona derechos de controlador. Los
complementos de RobotWare definen los derechos de aplicacion. Estos derechos
se administran mediante la herramienta de administracion de UAS.

Los derechos de UAS se visualizan mediante el uso del visor de derechos de UAS.
La pagina Visor de derechos de UAS muestra informacion sobre los derechos del
usuario actual. En el menu Autentificar, haga clic en el Visor de derechos de UAS
para abrir el visor.

Grupo

El grupo es una coleccion de derechos que representa los roles de usuario. Los
roles de usuario disponibles son definidos por el administrador, programador,

operador y usuario. El usuario hereda los derechos del grupo con el que esta
asociado.

Todos los controladores cuentan con un grupo preestablecido y usuario
preestablecido denominados Grupo predeterminado y Usuario predeterminado
respectivamente. El Usuario predeterminado tiene la contraseina publica robotics.
El Grupo y Usuario predeterminado no pueden ser eliminados ni su contraseina
puede cambiarse. Sin embargo, el usuario que tenga el derecho de usuario
Administrar configuracion de SAU puede modificar los derechos de controlador y
los derechos de aplicacion del usuario predeterminado.

Puede desactivar el Usuario predeterminado excepto para RobotWare 6.04 y
anteriores. Antes de desactivar el usuario predeterminado, se recomienda definir
al menos un usuario con el derecho Administrar configuracion de UAS para
continuar administrando usuarios y grupos.

Acceso de escritura

Se requiere acceso de escritura para cambiar datos en un controlador. El
controlador sélo acepta un usuario con acceso de escritura cada vez. Los usuarios
de RobotStudio pueden solicitar el acceso de escritura en el sistema. Si el sistema
se esta ejecutando en el modo manual, la peticién es aceptada o rechazada en el
FlexPendant. El usuario pierde el acceso de escritura si el modo cambia de manual
a automatico, o viceversa. Si el controlador estd en modo manual, el derecho de
escritura puede revocarse desde el FlexPendant.



Adicion de un usuario al grupo de administradores
Ademas del Grupo por defecto, estan disponibles determinados grupos de usuarios
predefinidos en el controlador de robot. Los grupos predefinidos son: Administrador,
Operador, Servicio y Programador. El grupo Administrador tiene habilitado el
Acceso total al controlador.

1 Enlapestana Controlador, haga clic en Ahadir controlador y, a continuacion,
haga clic en Afhadir controlador y seleccione el controlador en el cuadro de
diadlogo Anadir controlador.

En la pestafia Controlador, haga clic en Solicitar acceso de escritura.

3 Haga clic en Autentificar y a continuacién haga clic en Editar cuentas de
usuario.

Se abre la herramienta de administracion de UAS.

4 En la pestafia Usuarios, haga clic en Ahadir. Se abre la ventana de dialogo
Anadir nuevo usuario.

5 En los cuadros Nombre de usuario y Contrasena, introduzca los valores
adecuados. Haga clic en Aceptar.

Se anade el nuevo usuario a la lista Usuarios de este controlador.

6 Seleccione el usuario y en los grupos de usuarios, haga clic en la casilla de
verificacion Administrador.

7 Haga clic en Aceptar. Se afiade el nuevo usuario al grupo Administrador.
Lleve a cabo los mismos pasos para crear usuarios para varios grupos.

ﬂ Nota

Para ver los derechos de Controlador/Aplicaciéon asignados a un grupo concreto,
en la Herramienta de administracion de UAS, en la pestafa Grupos, seleccione
el grupo y, a continuacion, seleccione la categoria concreta de derecho.

Creacion de un nuevo grupo de usuarios
1 En la Herramienta de administracion de UAS, haga clic en la pestafa
Grupos.
2 En la pestana Grupos, haga clic en Afiadir. Se abre la ventana de didlogo
Anadir nuevo usuario.

3 Introduzca los detalles necesarios y haga clic en Aceptar.
Se anade el nuevo grupo.

Modificacion de un grupo de usuarios existente
1 En la Herramienta de administracion de UAS, haga clic en la pestaia
Grupos.

2 En la pestana Grupos, seleccione el grupo y, a continuacion, haga clic en
Editar. Introduzca los cambios necesarios y haga clic en Aceptar.

Creacion de un nuevo usuario
1 En la Herramienta de administracion de UAS, haga clic en la pestaia
Usuarios y, a continuacion, haga clic en Ahadir. Se abre la ventana de
didlogo Anadir nuevo usuario.




2 En los cuadros Nombre de usuario y Contrasena, introduzca los valores
adecuados. Haga clic en Aceptar.

Se afnade el nuevo usuario a la lista Usuarios de este controlador.

3 Seleccione el usuario y en Grupos de usuarios, haga clic en el grupo al que
debe afadirse el usuario.

4 Haga clic en Aceptar. Se afiade el nuevo usuario al grupo Administrador.

Modificacién de un usuario existente
1 En la Herramienta de administracion de UAS, haga clic en la pestaia
Usuarios.

2 En la pestana Usuario, seleccione el grupo en Grupos de usuarios y, a
continuacion, seleccione el usuario requerido.

3 Haga clic en Editar. Introduzca los cambios necesarios y haga clic en
Aceptar.

Visor de derechos de UAS

La pagina Visor de derechos de UAS muestra informacion acerca de los derechos
otorgados al usuario que tiene iniciada la sesion y a los grupos a los que
pertenecen.

1 En el menu Autentificar, haga clic en Visor de derechos de UAS. Aparece
la ventana Derechos de UAS.

| RobotStudio1-NSafety93 (192.168.125.1) x‘
.UASHG.rams x

‘ admin - RobotStudio1-NSafety93 (192 168.125.1)
Execute program
Gives access to perform the following: Stari/step program (stop is always allowed), Mave PP to Main, Execute service routines

Program debu
Gives access to perform the following: Move PP to routine, Move PP to cursor, HoldToRun, Activate/deactivate RAPID tasks, Requestwrite access from the FlexPendant, Enable/disable non-motion execution

System administration
Gives access to perform the following: Reset RAPID and Reset system. This grant gives ful disk access

| Decrease production speed
Gives access to decrease speed from 100% in Auto mode.

Modify current value
Gives access to modify current value of any RAPID variable. The grant is a subset of grant "Modify position”

Revolution counter update
Gives access 1o perform revolution counter update.

Lock Safety Controller configuration
Lock/unlock safety configurations.

Safety services
Load and validation of safety configurations. Change between Service and Active mode.

Software synchronization
Activate Software Synchronization for the Safety Controller

Lockable mode selector
Gives access to control the Pin-code for locking the mode selector

Commissioning mode
| Grant for changing the safety controller to commissioning made.

Update a RobotWare system
Gives access to perform an update of a RobotWare system

| Controller Status | Output | Search Results

Show messages from: All messages Time

en0900000852

Ejemplos de acciones comunes a realizar

Accion Derechos necesarios
Cambiar el nombre del controlador Modify controller properties
(Se requiere un reinicio del controlador) Remote restart

Cambiar parametros del sistema y cargar archi- | Modify configuration
vos de configuracién Remote restart

Instalar un nuevo sistema Administration of installed system




Derechos de controla

Accidén

Derechos necesarios

Realizar una copia de seguridad Backup and save
(Se requiere un reinicio del controlador) Remote restart
Restaurar una copia de seguridad Restore a backup
(Se requiere un reinicio del controlador) Remote restart

Cargar/eliminar médulos

Load program

Crear nuevo médulo

Load program

Editar el codigo de los moédulos de RAPID Edit RAPID code

Guardar mddulos y programas en el disco Backup and save

ventana de tareas

Iniciar la ejecucion de programas desde la Execute program

Crear una nueva sefal de E/S, es decir, ahadir| Modify configuration
una nueva instancia del tipo Signal Remote restart

(Se requiere un reinicio del controlador)

Establecer el valor de una sefal de E/S 1/0 write access

Utilizar los discos del controlador desde la Read access to controller disks
ventana de Transferencia de archivos Write access to controller disks
dor

Acceso completo

Este derecho incluye todos los derechos del controlador,
incluidos los nuevos derechos que se afiadan en versiones
futuras de RobotWare. Este derecho no incluye ningun de-
recho de aplicacién ni al derecho Configuracion de contro-
lador de seguridad.

Administrar configuracion de
SAU

Proporciona acceso de lectura y escritura para la configu-
racion del SAU, es decir, para leer, ahadir, eliminar y modi-
ficar de usuarios y grupos del SAU.

Ejecutar programa

Proporciona acceso para hacer lo siguiente:

« Iniciar un programa/ejecutar paso a paso un progra-
ma (la detencion de programas siempre esta permi-
tida)

* Mover PP a Main

» Ejecutar rutinas de servicio

Realizar ModPos y HotEdit

Proporciona acceso para hacer lo siguiente:

« Modificar o programar posiciones en el cédigo de
RAPID (ModPos)

» Modificar durante la ejecucion las posiciones en el
cédigo de RAPID, como puntos individuales o como
trayectorias (HotEdit)

» Devolver las posiciones de ModPos y de HotEdit a
sus valores originales

* Modificar el valor actual de cualquier variable de
RAPID

Modificar el valor actual

Permite el acceso para modificar el valor actual de cualquier
variable de RAPID. Este derecho es un subconjunto del
derecho Realizar ModPos y HotEdit.




Acceso de escritura de E/S

Proporciona acceso para hacer lo siguiente:
- Establecer el valor de una sefal de E/S
« Establecer una senal como simulada y eliminar la
simulacién
« Configure el dispositivo de la red industrial como
activados/desactivados

Copia de seguridad y guarda-
do

Proporciona acceso para realizar una copia de seguridad
y guardar médulos, programas y archivos de configuracion.
Este derecho proporciona el pleno acceso de FTP al direc-
torio BACKUP y TEMP de los sistemas actuales.

Restaurar una copia de seguri-
dad

Proporciona acceso para restaurar la copia de seguridad y
reiniciar el controlador mediante el modo de reinicio Volver
al ultimo guardado automatico.

Modificar configuracion

Proporciona acceso para modificar la base de datos de
configuraciones, es decir, para cargar archivos de configu-
racion, cambiar valores de los parametros del sistema y
anadir/eliminar instancias.

Cargar programa

Proporciona acceso para cargar y eliminar médulos y pro-
gramas.

Reinicio remoto

Proporciona acceso para realizar reinicios y cierres desde
una ubicacién remota. No se requiere ningun derecho para
realizar un reinicio desde un dispositivo local, como por
ejemplo el FlexPendant.

Editar codigo de RAPID

Proporciona acceso para hacer lo siguiente:
« Modificar el cédigo de los médulos de RAPID exis-
tentes
« Calibrar la base de coordenadas (de la herramienta
o del objeto de trabajo)
» Almacenar las posiciones de ModPos/HotEdit como
valores actuales

« Cambiar nombre de programa

Depurar programas

Proporciona acceso para hacer lo siguiente:
« Mover el PP a una rutina

« Mover el PP a la posicion del cursor

* HoldToRun

- Activar/desactivar tareas de RAPID

- Solicitar el acceso de escritura desde el FlexPendant
« Activar/desactivar la ejecucion sin movimiento

Reducir la velocidad de produc-
cion

Proporciona acceso para reducir la velocidad por debajo
del 100% en el modo automatico.

Este derecho no es necesario si la velocidad ya se encuen-
tra por debajo del 100% o si el controlador se encuentra en
el modo manual.

Selector de modo sin clave

Desbloquee el selector de modo sin llave.




Calibracion

Proporciona acceso para hacer lo siguiente:
« Realizar calibraciones finas de las unidades mecani-
cas

« Calibrar la base de coordenadas

» Actualizar/borrar los datos de la tarjeta de medida
serie

La calibracion de la base de coordenadas (de la herramienta
o del objeto de trabajo) requiere el derecho Editar codigo
de RAPID. La aplicacion de offsets manuales a los datos
de calibracion de las unidades mecanicas y la carga de
nuevos datos de calibracidn de un archivo requieren el de-
recho Modificar configuracion.

Administracion de los siste-
mas instalados

Proporciona acceso para hacer lo siguiente:
« Instalar un nuevo sistema

* Restablecer RAPID

» Restablecer sistema

» Iniciar Boot Application

« Seleccionar un sistema

» Instalar un sistema desde un dispositivo

Este derecho proporciona un acceso de FTP total, es decir,
proporciona los mismos derechos que Acceso de lectura
a los discos del controladory Acceso de escritura a los
discos del controlador.

Acceso de lectura a los discos
del controlador

Proporciona acceso de lectura externo a los discos del
controlador. Este derecho solo es valido para un acceso
explicito al disco, por ejemplo con un cliente de FTP o con
el Administrador de archivos de RobotStudio.

Es posible, por ejemplo, cargar un programa desde /hd0a
sin necesidad de este derecho.

Acceso de escritura a los dis-
cos del controlador

Proporciona acceso de escritura externo a los discos del
controlador. Este derecho solo es valido para un acceso
explicito al disco, por ejemplo con un cliente de FTP o con
el Administrador de archivos de RobotStudio.

Es posible, por ejemplo, guardar un programa en el disco
del controlador o realizar una copia de seguridad sin nece-
sidad de este derecho.

Modificar propiedades del
controlador

Proporciona acceso para cambiar el nombre y la ID del
controlador y ajustar el reloj del sistema.

Eliminar registro

Proporciona acceso para eliminar mensajes del registro de
eventos del controlador.

Actualizacion de cuentarrevo-
luciones

Permite el acceso para actualizar el cuentarrevoluciones.

Configuracién de controlador
de seguridad

Permite la realizacion de una configuracion del controlador
de seguridad. Soélo es valido para la opcién PSC y no esta
incluido en el derecho Acceso completo.

Derechos de aplicaciones

Access to the ABB menu on
FlexPendant

El valor true proporciona el acceso al menu ABB del Flex-
Pendant. Este es el valor predeterminado si un usuario no
dispone de este derecho.

El valor false significa que el usuario no tiene acceso al
menu ABB si el controlador se encuentra en el modo auto-
matico.

Este derecho no tiene ningun efecto en el modo manual.




En el caso de los usuarios que dispongan de este derecho,
la sesion en el FlexPendant se cierra al cambiar del modo
manual al modo automatico.

Log off FlexPendant user when
switching to Auto mode

Como administrar derechos de usuario y acceso de escritura en un controlador OmniCore

Descripcion general

El controlador OmniCore se suministra con un usuario preestablecido que se
denomina Usuario predeterminado. Este usuario tiene asignados ciertos derechos
de forma predeterminada y pertenece al rol Operador. Si se crea un nuevo usuario
con derechos especificos, puede eliminarse el Usuario predeterminado. Un Usuario
predeterminado activo tiene derechos de sdlo lectura a los datos del controlador
incluso si se retiran todos los derechos. Por lo tanto, para evitar el acceso no
autorizado a los datos del controlador OmniCore, debe eliminarse el Usuario
predeterminado.

El controlador OmniCore se suministra con un usuario configurado de forma
predeterminada, denominado Admin. Todos los derechos del UAS se asignan a
este usuario, como por ejemplo, afiadir, eliminar y modificar usuarios. De forma
predeterminada, el usuario Admin pertenece al rol Administrador. Puede desactivar
el usuario Admin. Antes de desactivar usuarios predeterminados, se recomienda
definir al menos un usuario con el derecho Administrar configuracion de UAS para

continuar administrando usuarios y grupos.

Derechos de controlador

Administrar configuracion de
SAU

Proporciona acceso de lectura y escritura para la configu-
racion del SAU, es decir, para leer, ahadir, eliminar y modi-
ficar de usuarios y grupos del SAU.

Modificar parametros del siste-
ma

Proporciona acceso para modificar los parametros del sis-
tema, es decir, para cargar archivos de parametros del
sistema, cambiar valores de los parametros del sistema y
anadir/eliminar instancias.

Copia de seguridad y guarda-
do

Proporciona acceso para realizar una copia de seguridad
y guardar modulos, programas y archivos de parametros
del sistema. Este derecho proporciona acceso de lectura
y escritura a la carpeta BACKUP.

Modificar el valor actual

Permite el acceso para modificar el valor actual de cualquier
variable de RAPID. Este derecho es un subconjunto del
derecho Realizar ModPos y HotEdit.

Modificar propiedades del
controlador

Proporciona acceso para cambiar el nombre, ajustar el reloj
del sistema y la configuracion IP de WAN.

Modificar propiedades de se-
guridad de la red

Permite acceder a la configuracién de seguridad de la red,
como la configuracién del firewall y el servidor syslog.

Eliminar registro

Proporciona acceso para eliminar mensajes del registro de
eventos del controlador.




Acceso de lectura a discos de
controlador

Proporciona acceso de lectura externo a los discos del
controlador. Este derecho solo es valido para un acceso
explicito al disco, por ejemplo, con el Administrador de ar-
chivos de RobotStudio o con el servicio de archivos RWS.

H Nota

» La carpeta TEMP siempre se puede leer incluso sin
este derecho.

» Este derecho no da acceso a la carpeta BACKUP.

» Este derecho no da acceso a dispositivos montados
remotos.

Acceso de escritura a los dis-
cos del controlador

Proporciona acceso de lectura y escritura externo a los
discos del controlador. Este derecho solo es valido para un
acceso explicito al disco, por ejemplo, con el Administrador
de archivos de RobotStudio o con el servicio de archivos
RWS.

H Nota

» Siempre es posible escribir en la carpeta TEMP inclu-
so sin este derecho.

» Este derecho no da acceso a la carpeta BACKUP.

« Este derecho no da acceso a dispositivos montados
remotos.

Acceso de escritura de E/S

Proporciona acceso para hacer lo siguiente:
« Establecer el valor de una sefal de E/S
+ Establecer una senal como simulada y eliminar la
simulacion
- Activar/desactivar unidades y buses de E/S.

Reinicio remoto

Proporciona acceso para realizar reinicios del sistema 'y
cierres del ordenador principal desde una ubicacion remota.
No se requiere ningun derecho para reiniciar el sistema a
través de un dispositivo local como, por ejemplo, el Flex-
Pendant.

Restaurar una copia de seguri-
dad

Proporciona acceso a la copia de seguridad de restauracion.
Este derecho proporciona acceso de lectura a la carpeta
BACKUP

Administracion del sistema

Proporciona acceso a Restablecer RAPID y a Restablecer
sistema. Este derecho da acceso completo al disco.

Editar codigo de RAPID

Proporciona acceso para hacer lo siguiente:
« Modificar el cédigo de los médulos de RAPID exis-
tentes

« Cambiar nombre de programa.

Cargar programa

Proporciona acceso para cargar y eliminar médulos y pro-
gramas.

Modificar la posicién

Proporciona acceso para hacer lo siguiente:
« Modificar posiciones en cédigo de RAPID

* Modificar el valor actual de cualquier variable de
RAPID.

Modificar el valor actual

Permite el acceso para modificar el valor actual de cualquier
variable de RAPID. Este derecho es un subconjunto del
derecho Modificar posicion.




Ejecutar programa

Proporciona acceso para hacer lo siguiente:

« Iniciar un programa/ejecutar paso a paso un progra-
ma (la detencidon de programas siempre esta permi-
tida)

« Mover puntero de programa a Main

» Ejecutar rutinas de servicio

- Establecer modo de ejecucion y ciclo

Depuracién de programa

Proporciona acceso para hacer lo siguiente:
* Mover puntero de programa a rutina,

« Mover puntero de programa a cursor

¢ HoldToRun

« Activar/desactivar tareas de RAPID

- Solicitar el acceso de escritura desde el FlexPendant
« Activar/desactivar la ejecucion sin movimiento.

Calibracion

Proporciona acceso para hacer lo siguiente:
+ Realizar calibraciones finas de las unidades mecani-
cas

« Calibrar la base de coordenadas

» Actualizar/borrar los datos de la tarjeta de medida
serie.

H Nota

La calibracion de la base de coordenadas (de la herramienta
o del objeto de trabajo) requiere el derecho Editar codigo
de RAPID. La aplicacidon de offsets manuales a los datos
de calibracién de las unidades mecanicas y la carga de
nuevos datos de calibracién de un archivo requiere el dere-
cho Modificar parametros del sistema.

Actualizacién de cuentarrevo-
luciones

Proporciona acceso para realizar la actualizacion de los
cuentarrevoluciones.

Reducir la velocidad de produc-
cion

Proporciona acceso para reducir la velocidad por debajo
del 100% en el modo automatico.

Bloquear configuracién de
Safety Controller

Bloquear/desbloquear configuraciones de seguridad.

Servicios de seguridad

Cargar y validar configuraciones de seguridad. Cambios
entre el modo de servicio y el modo activo.

Sincronizacion de software

Activar la sincronizacion de software para el controlador
de seguridad.

Modo de puesta en servicio

Derecho para cambiar el controlador de seguridad al modo
de puesta en servicio.

Selector de modo bloqueable

Permite acceder al control del cédigo PIN para bloquear el
selector de modo.

Actualizar un sistema Robot-
Ware

Permite la realizaciéon de una actualizacidon de un sistema
RobotWare.

Inicio de sesién remoto

Un usuario con este derecho puede solicitar a FlexPendant
que inicie sesion como otro usuario.

Arranque y parada remotos en
modo automatico

Un usuario remoto con este derecho puede arrancar y parar
el programa en modo automatico.

Leer archivos en dispositivos
montados remotos

Un usuario con este derecho tiene acceso a la lectura de
archivos en un dispositivo montado remoto.




Leer y escribir archivos en Un usuario con este derecho tiene acceso a la lectura y
dispositivos montados remo- |escritura de archivos en un dispositivo montado remoto.
tos

Separar el FlexPendant Un usuario con este derecho puede separar el FlexPendant
en modo automatico sin provocar paradas. Se requiere la
opcion Hot swappable de FlexPendant.

Cierre de la sesién de usuario | Al pasar del modo Manual al modo Automatico, en el Flex-
en el FlexPendant al cambiar |Pendant se cierra automaticamente la sesion del usuario
al modo Automatico que disponga de este derecho.

ﬂ Nota

Los sistemas OmniCore no admiten derechos de aplicaciones.

Adicion de un usuario al grupo de administradores
Los roles de usuario predefinidos disponibles en el controlador de robot son
Administradory Operador. Para el rol de administrador, por defecto esta habilitado
el derecho de UAS _ADMINISTRATION del controlador.

1 Enlapestana Controlador, haga clic en Ahadir controlador y, a continuacion,
haga clic en Aiadir controlador y seleccione el controlador en el cuadro de
dialogo Anadir controlador.

En la pestafia Controlador, haga clic en Solicitar acceso de escritura.

3 Haga clic en Autentificar y, a continuacién, haga clic en Iniciar una sesion
como otro usuario. En la ventana de dialogo Iniciar sesion que se abre,
introduzca las credenciales predeterminadas Nombre de usuario y
contrasefia, como Admin y robotics respectivamente, y haga clic en Iniciar
sesion.

4 Haga clic en Autentificar y a continuacién haga clic en Editar cuentas de
usuario.

Se abre la ventana Editar cuentas de usuario.
5 En la pestafia Usuarios, haga clic en Ahadir usuario.

6 Introduzca los valores adecuados necesarios en los campos y, en Roles
seleccione la casilla de verificacion Administrador. Haga clic en Aplicar.

Se afiade el nuevo usuario a la lista Usuarios de este controlador.
Lleve a cabo los mismos pasos para crear usuarios para varios roles.

Creacion de un nuevo rol de usuario
1 En Editar cuentas de usuario, haga clic en la pestafia Roles.

2 En la pestaia Roles, haga clic en Anadir rol.
3 Introduzca los detalles necesarios y haga clic en Aplicar.
Se anade el nuevo rol al usuario seleccionado.

Modificacion de un rol de usuario existente
1 En Editar cuentas de usuario, haga clic en la pestafia Roles.
2 Enla pestaia Roles, seleccione el rol y, a continuacion, haga clic en Editar
usuario. Introduzca los cambios necesarios y haga clic en Aplicar.



Creacidn de un nuevo usuario
1 En Editar cuentas de usuario, haga clic en la pestafia Usuarios y, a
continuacion, haga clic en Anadir usuario.
2 En los cuadros Nombre de usuario y Contrasena, introduzca los valores
adecuados. Seleccione los roles necesarios y haga clic en Aplicar.

Se anade el nuevo usuario a la lista Usuarios de este controlador con los
roles seleccionados.



18.3 Eventos

Descripcion general

Puede ver eventos en el Registro de eventos. La gravedad de cada evento se
indica por su color de fondo: azul para informacién, amarillo para aviso y rojo para
un error que debe ser corregido para poder continuar.

En la pestaiia Controlador del grupo Herramientas de controladores, haga clic en
Eventos para ver el registro de Registro de eventos.

Tipos de eventos

Nombre del evento

Descripcion

Eventos de manejo

Eventos relacionados con el manejo del sistema.

Eventos de sistema

Eventos relacionados con las funciones del sistema, los
estados del sistema, etc.

Eventos de hardware

Eventos relacionados con el hardware del sistema, los
manipuladores y el hardware del controlador.

Eventos de programa

Eventos relacionados con las instrucciones de RAPID, los
datos, etc.

Eventos de movimiento

Eventos relacionados con el control de los movimientos
del manipulador y el posicionamiento.

Eventos de E/S

Eventos relacionados con las entradas y salidas, los buses
de datos, etc.

Eventos de usuario

Eventos definidos por el usuario.

Evento de seguridad funcional

Eventos relacionados con la seguridad funcional.

Eventos de proceso

Eventos especificos de las aplicaciones, la soldadura al
arco, la soldadura por puntos, etc.

Eventos de configuracion

Eventos relacionados con la configuracion del sistema.

Eventos de Connected Services

Registros de eventos de Connected Service Embedded
que se generan durante la puesta en marcha, el registro,
la eliminacion del registro, la pérdida de conectividad, etc.




18.4 Configuracion

Configuracion

La configuracidn le permite ver y editar los parametros del sistema en un
controlador. La configuracion tiene una comunicacion directa con el controlador.
Esto significa que los cambios que realice se aplicaran al controlador tan pronto
como complete la accién.

Con el editor de configuracion se pueden realizar las siguientes acciones para
cada tema:

« Ver tipos, instancias y parametros

- Editar instancias y parametros

« Copiar y pegar instancias dentro de un tipo
+ Anadir y eliminar instancias

Disefo de la configuracion

Anadir senales

La configuracion consta de la lista Nombre de tipo y la lista Instancia.

La lista Nombre de tipo muestra todos los tipos de configuracion disponibles para
el tema seleccionado. La lista de nombres de tipo no se puede editar.

La lista Instancia muestra todos los parametros de sistema del tipo seleccionado
en la lista Nombre de tipo. Cada fila de la lista es una instancia del tipo de
parametro de sistema. Las columnas muestran cada parametro y sus valores.

El editor de configuracién cuenta con las siguientes opciones:
« Temas de configuracion
- Comunicacion
- Controlador
- /0
- Comunicacion hombre-maquina
- Movimiento
- PROC
« Anadir senales
« Herramienta de ingenieria de E/S

Esta es una ventana especial para anadir varias sefales de E/S al mismo tiempo.
Es necesario tener acceso de escritura al controlador para poder abrir la ventana
Anadir sefal.

Tipo de senal Define el tipo de la sefal.

Nombre de base de seiales |Define el nombre de una o varias senales.

Asignado a dispositivo Define el dispositivo al que pertenece la seial.

Etiqueta de identificacion de |Opcionalmente, permite el filtrado y la clasificacion por esta
senal categoria.

Numero de senales Define el nimero de sefnales a afadir dentro de un rango.

indice de inicio Define el indice (numero) con el que iniciar el rango.




Paso Define el numero en el que debe incrementarse el indice.

Iniciar mapa de dispositivo | Define a qué bits del mapa de memoria de E/S de la unidad
esta asignada la sefal.

Categoria Opcionalmente, permite el filtrado y la clasificacién por esta
categoria.
Nivel de acceso Define el acceso de escritura a senales de E/S para las ca-

tegorias de clientes de control de E/S conectados al contro-
lador de robot. Este campo sdlo esta activado si la casilla
de verificacidon Avanzado esta seleccionada. No necesaria-
mente Acceso de escritura. Las opciones son Predetermi-
nado, Solo lectura y Todo.

Valor predeterminado Especifica el valor de sefal de E/S que debe utilizarse en
la puesta en marcha.

Invert Physical Value Aplica una inversion entre el valor fisico de la sefial y su
representacion légica en el sistema.

Visualizacion de configuraciones
1 Para ver los temas de un controlador, en la pestafia Controlador, amplie el
nodo Configuracion del controlador.

En este momento, se muestran todos los temas como nodos subordinados
del nodo Configuracion.

2 Para ver los tipos e instancias de un tema, haga doble clic en el nodo del
tema que desee visualizar.

En este momento se abre el editor de configuracién, que enumera todos los
tipos del tema en la lista Nombre de tipo. En la lista Instancia, cada instancia
del tipo seleccionado en la lista Nombre de tipo se muestra como una fila.
Los valores de los parametros de las instancias se muestran en las columnas
de la lista de instancias.

3 Para ver informacion detallada de los parametros de una instancia, haga
doble clic en la instancia.

En este momento, el editor de instancias muestra el valor actual, las
restricciones y los limites de los distintos parametros de la instancia.

Edicion de parametros
Puede editar los parametros de una sola instancia o editar varias instancias al
mismo tiempo.
1 En la pestafia Controlador, expanda el nodo Controlador y el nodo
Configuracion y haga doble clic en el tema que contiene las instancias que
desee copiar.

Con ello abrira el Editor de configuracién.

2 Enlalista Nombre de tipo del editor de configuracion, seleccione el tipo al
que pertenece la instancia a editar.
En este momento se muestran las instancias del tipo en la lista Instancia del
editor de configuracion.

3 Enla lista Instancia, seleccione las instancias que desee editar y presione
la tecla Intro. Para seleccionar varias instancias a la vez, mantenga
presionada la tecla Mayus o CTRL mientras selecciona.



Como alternativa, haga clic con el boton derecho en una instanciay a
continuacion haga clic en Editar.

En este momento aparece el Editor de instancias.

4 En la lista Parametro del Editor de instancias, seleccione el parametro que
desee editar y cambie el valor del parametro en el cuadro Valor.

Al editar varias instancias a la vez, los valores de parametro que especifique
se aplican a todas las instancias. En el caso de los parametros en los que
no especifique un nuevo valor, todas las instancias conservan su valor actual
para el parametro.

5 Haga clic en Aceptar para aplicar los cambios en la base de datos de
configuracion del controlador.
En muchos parametros, los cambios no tendran efecto hasta que se reinicia
el controlador. Si sus cambios requieren un reinicio, recibira una notificacion.
Ahora ha actualizado los parametros de sistema del controlador. Si prevé
hacer varios cambios, puede esperar para reiniciar hasta que todos los
cambios se hayan hecho.

Cdémo anadir instancias
Con el Editor de configuracion, puede seleccionar un tipo y crear una nueva
instancia del mismo. Por ejemplo, al afiadir una nueva instancia del tipo Signal
(Senal) se crea una nueva senal en el sistema.

1 En la pestaia Controlador, amplie el nodo Controlador y el nodo
Configuracion y haga doble clic en el tema que contiene el tipo del cual
desea afiadir una instancia.

Con ello abrira el Editor de configuracion.

2 Enlalista Nombre de tipo del Editor de configuracion, seleccione el tipo del
cual desea afiadir una instancia.

3 Haga clic con el botén derecho en cualquier parte del editor de configuracion
y seleccione Nuevo tipo en el menu contextual.

Se aflade una nueva instancia con los valores predeterminados y se muestra
en la ventana del Editor de instancias.

4 Sies necesario, edite los valores.

5 Haga clic en Aceptar para guardar la nueva instancia.

Los valores de la nueva instancia se validan en este momento. Si los valores
son validos, la instancia se guarda. De lo contrario, se mostrara una
notificacion de qué valores de los parametros debe corregir.

En muchas instancias, los cambios no tendran efecto hasta que se reinicie
el controlador. Si sus cambios requieren un reinicio, recibira una notificacion.

Ahora ha actualizado los parametros de sistema del controlador. Si los
cambios requieren el reinicio del controlador, no se aplican hasta que lleve
a cabo el reinicio. Si prevé hacer varios cambios, puede esperar para reiniciar
hasta haber realizado todos los cambios.



Copia de una instancia
1

En el Controlador, amplie el nodo Controlador y el nodo Configuracion y
haga doble clic en el tema que contiene la instancia que desea copiar.

Con ello abrira el Editor de configuracidn.

En la lista Nombre de tipo del Editor de configuracion, seleccione el tipo del
cual desea copiar una instancia.

En la lista Instancia, seleccione la instancia que desee copiar.

Haga clic con el botdn derecho en la instancia que desea copiar y seleccione
Copiar tipo en el menu contextual.

Cambie el nombre de la nueva instancia. Si es necesario, edite también los
demas valores de parametro.

Haga clic en Aceptar para guardar la nueva instancia.

Los valores de la nueva instancia se validan en este momento. Si los valores
son validos, la instancia se crea. De lo contrario, se mostrara una notificacion
indicando qué valores de los parametros debe corregir.

En muchas instancias, los cambios no tendran efecto hasta que se reinicie
el controlador. Si sus cambios requieren un reinicio, recibira una notificacion.

Ahora ha actualizado los parametros de sistema del controlador. Si los
cambios requieren el reinicio del controlador, no se aplican hasta que lleve
a cabo el reinicio. Si prevé hacer varios cambios, puede esperar para reiniciar
hasta haber realizado todos los cambios.

Eliminacion de una instancia

1

En la pestaifia Controlador, amplie el nodo Controlador y el nodo
Configuracion y haga doble clic en el tema que contiene el tipo del cual
desea eliminar una instancia.

Con ello abrira el Editor de configuracidn.

En la lista Nombre de tipo del Editor de configuracion, seleccione el tipo del
cual desea eliminar una instancia.

En la lista Instancia, seleccione la instancia que desea eliminar.

Haga clic con el botdn derecho en la instancia que desee copiar y seleccione
Eliminar tipo en el menu contextual.

Aparece un cuadro de mensaje que le pregunta si desea eliminar o conservar
la instancia. Haga clic en Si para confirmar que desea eliminarla.

En muchas instancias, los cambios no tendran efecto hasta que se reinicie
el controlador. Si sus cambios requieren un reinicio, recibira una notificacion.
Ahora ha actualizado los parametros de sistema del controlador. Si los
cambios requieren el reinicio del controlador, no se aplican hasta que lleve
a cabo el reinicio. Si prevé hacer varios cambios, puede esperar para reiniciar
hasta haber realizado todos los cambios.



Guardar un archivo de configuracion
Los parametros del sistema de un tema de la configuracién pueden guardarse en
un archivo de configuracion y almacenarse en el PC o en cualquiera de sus
unidades de red.
A partir de ese momento, es posible cargar los archivos de configuracion en un
controlador. Por tanto, resultan utiles como copias de seguridad o para transferir
configuraciones de un controlador a otro.

1 En la pestafia Controlador, amplie el nodo Configuracion y seleccione el
tema que desea guardar en un archivo.

2 En la pestaiia Controlador, haga clic en Guardar parametros.

También puede hacer clic con el botdn derecho en el tema y seleccionar
Guardar parametros en el menu contextual.

3 Enlaventana de didlogo Guardar como, busque la carpeta en la que desea
guardar el archivo.

4 Haga clic en Guardar.

Guardado de varios archivos de configuracion

1 En la pestana Controlador , seleccione el nodo Configuracion , no alguno
de sus tipos.

2 En la pestaina Controlador, haga clic en Guardar parametros del sistema.
También puede hacer clic con el boton derecho en el nodo Configuracion y
hacer clic en Guardar parametros.

3 En la ventana de dialogo Guardar parametros del sistema, seleccione los
temas que desea guardar en archivos. A continuacién, haga clic en Guardar.

4 Enlaventana de didlogo Buscar carpeta, busque la carpeta en la que desea
guardar los archivos y haga clic en Aceptar.

En este momento, los temas seleccionados se guardan en archivos de
configuracion con los nombres predeterminados en la carpeta especificada.

Carga de un archivo de configuracion
Un archivo de configuracidon contiene todos los parametros del sistema de un tema
de configuracion. Por tanto, resultan utiles como copias de seguridad o para
transferir configuraciones de un controlador a otro.

Al cargar un archivo de configuracidn en un controlador, este debe corresponder
a la misma version principal que el controlador de origen. Por ejemplo, no es
posible cargar archivos de configuracion de un sistema ICR 5 en un controlador
OmniCore.

1 En la pestafa Controlador, seleccione el nodo Configuracion.
2 En la pestana Controlador, haga clic en Cargar parametros.

También puede hacer clic con el boton derecho en el nodo de configuracion
y seleccionar Cargar parametros en el menu contextual.

De esta forma, aparece el cuadro de didlogo Abrir.

3 Enelcuadro de dialogo Abrir, busque el archivo de configuraciéon que desee
cargar.



4 En el cuadro de dialogo Abrir, seleccione como desea combinar las instancias
en el archivo de configuracion para cargarlas con las instancias existentes
en el controlador:

Si desea entonces

sustituir todo el tema por el contenido del | seleccionar Eliminar el tema existente y
archivo. cargue las instancias

afhadir al tema las nuevas instancias del |seleccionar Cargar si no hay instancias
archivo de configuracidn, sin modificar |existentes
las instancias existentes.

anadir al tema las nuevas instancias del |Haga clic en Cargar y sustituir las instan-
archivo y sustituir las instancias existen- |cias existentes

tes por los valores del archivo. Las instan-
cias que solo existen en el controlador
pero no en el archivo de configuracion no
seran modificadas.

Las instancias que existan en el controla-
dor se borraran primero y luego se carga-
ran con los valores del archivo, es decir,
obtendra valores por defecto para parame-
tros que no figuran en el archivo.

Haga clic en Abrir para cargar.
6 En el cuadro de informacion, haga clic en Aceptar para confirmar que desea
cargar los parametros del archivo de configuracién.
Si es necesario reiniciar el controlador para aplicar los nuevos parametros,
aparecera la notificacion correspondiente.

Diseno del Editor de instancias
La ventana Editor de instancias enumera los parametros y sus valores para la
instancia seleccionada.

En la columna Valor puede ver y editar el valor de los parametros.

Al hacer clic en una fila, la seccion inferior de la ventana Editor de instancias
muestra el tipo de parametro, las restricciones para el valor de parametro y otras
condiciones para el parametro.



18.5 Visor FlexPendant

Descripcion general

FlexPendant Viewer es un complemento de RobotStudio que obtiene y muestra
una captura de pantalla del FlexPendant. La captura de pantalla se genera
automaticamente en el momento de la solicitud.

Requisitos previos

El controlador del cual desee obtener capturas de pantalla debe estar afiadido a
su vista de robot.

Debe haber un FlexPendant conectado al controlador. Si no hay ningun FlexPendant
conectado en este momento (esta instalada la opcion Hot plug y se usa el conector
de puente), no es posible obtener ninguna captura de pantalla.

Uso de FlexPendant Viewer

1 Asegurese de que tiene una conexion activa al controlador.

2 En el grupo Herramientas de controladores, haga clic en la flecha que
aparece junto al icono de FlexPendant y a continuacion haga clic en
FlexPendant Viewer.

Aparecera una captura de pantalla en el espacio de trabajo.

3 Para recargar la captura de pantalla, haga clic en Reload (Recargar) en el
espacio de trabajo.

4 Para configurar un periodo de recarga automatica para la captura de pantalla,
haga clic en el menu Herramientas, apunte a FlexPendant Viewer y haga
clic en Configure (Configurar).

Cambie el periodo de recarga deseado y active la casilla de verificacion
Activated (Activado). A continuacion, haga clic en Aceptar.

Resultado en el controlador

La captura de pantalla se guarda automaticamente como un archivo en el
controlador. Cuando se envia una nueva peticion, se genera y guarda una nueva
captura de pantalla, sobrescribiendo el archivo anterior.

No se muestra ningiin mensaje en el FlexPendant.



18.6 Propiedades

Descripcion general
Seleccione esta opcidn para ver y editar varias propiedades del controlador de
robot conectado.

Cambio del nombre del controlador
El nombre del controlador es una identificaciéon del controlador que es
independiente del sistema o el software que se esté ejecutando en el controlador.
Al contrario que la ID del controlador, el nombre del controlador no tiene que ser
exclusivo para cada controlador.

ﬂ Nota

El nombre del controlador debe estar escrito en caracteres del conjunto de
caracteres ISO 8859-1 (Latin 1).

1 En el grupo Configuracion, haga clic en Propiedades y a continuacion, haga
clic en Cambiar nombre.

Aparece la ventana de diadlogo Cambiar nombre de controlador.
2 En la ventana de didlogo, introduzca el nuevo nombre del controlador.
3 Haga clic en Aceptar.

El nuevo nombre se activara al reiniciar el controlador.

Se le pedira que haga clic en Si para reiniciar inmediatamente el controlador
o en No para reiniciarlo mas tarde.

Ajuste de la fecha y la hora del controlador
Puede cambiar la fecha y la hora a las mismas del servidor de hora de red, o bien
especificar manualmente la fecha y la hora.

Utilice este procedimiento para cambiar la fecha y la hora del controlador:

1 En el grupo Configuracion, haga clic en Propiedades y, a continuacion,
haga clic en Fecha y hora.

Aparece la ventana de didlogo Establecer fecha y hora.
2 Esta ventana de dialogo ofrece dos opciones: Hora de red y Hora manual.

« Seleccione Hora de red e introduzca la direccion IP del servidor de
hora de red en el cuadro Direccion del servidor de hora.

» Seleccione Hora manual y, a continuacion, ajuste la Fecha y la Hora
en los cuadros que aparecen. Es posible seleccionar la zona horaria
requerida en la lista Zona horaria.

Definicion de la ID del controlador
De forma predeterminada, la ID del controlador es el nimero de serie. La ID del
controlador es un identificador exclusivo del controlador y no debe cambiarla. Sin
embargo, si sustituye el disco duro del controlador, la ID se perdera y tendra que
devolverla al nimero de serie del controlador.



o

Debe Solicitar el acceso de escritura al controlador antes de definir la ID del
controlador.

1 En el grupo Configuracion, haga clic en Propiedades y a continuacion haga
clic en ID de controlador.

Aparece la ventana de dialogo Establecer ID de controlador.
2 Introduzca la ID del controlador y haga clic en Aceptar.

ﬂ Nota

Utilice unicamente caracteres del conjunto de caracteres 1ISO 8859-1
(Latin-1) y no utilice mas de 40 caracteres.

Configuracion de la interfaz de red publica del controlador

ﬂ Nota

Al conectar RobotStudio a la red publica, la direccion IP debe establecerse
unicamente en el puerto MGMT para RobotWare 7.

1 En la pestaia Controlador, haga clic en el grupo Configuracion, luego en
Propiedades y haga clic en Configuracion de red, por ultimo, haga clic en
Red pubilica.

2 Seleccione Obtener direccion IP automaticamente para configurar el
controlador para recibir la direccion IP del servidor DHCP de la red.

OR

Seleccione Utilizar la direccion IP siguiente y, a continuacion, escriba la
Direccion IP, la Mascara de subred y la Pasarela predeterminada en las
casillas correspondientes para configurar manualmente la direccién IP del
controlador.

3 Haga clic en el desplegable Velocidad del puerto (Mbps) para seleccionar
la velocidad del puerto; esta seleccion solo esta disponible para RobotWare
7.1 en adelante.

Hay tres opciones para la velocidad del puerto: Auto, 10, 100. Cuando la
velocidad del puerto se ajusta en Auto, el conmutador de red y la interfaz
de red encuentran automaticamente la velocidad admitida mas alta disponible
y se adaptan a esta velocidad del puerto. Se mostrara la velocidad maxima
del puerto adaptada.

4 Es posible establecer la direccién del servidor DNS para el controlador, pero
para utilizar el siguiente procedimiento se requiere acceso de escritura al
controlador.

Seleccione Obtener automaticamente la direccion del servidor DNS para
establecer que el controlador reciba automaticamente la direccion del servidor
DNS.



OR

Seleccione Utilizar las siguientes direcciones de servidor y, a continuacion,
introduzca el Servidor DNS preferido y el Servidor DNS alternativo y haga
clic en Aplicar.

Configuracion de la red de E/S del controlador
El siguiente procedimiento es aplicable para RobotWare 7.4 en adelante.

1 En la pestaia Controlador, haga clic en el grupo Configuracion, luego en
Propiedades y haga clic en Configuracion de red, por ultimo, haga clic en
Red E/S.

2 Introduzca los valores necesarios en las casillas Direccion IP y Mascara de
subred.

El valor de la Pasarela predeterminada se obtiene de la interfaz de red
publica del controlador, por lo que se trata de un campo de solo lectura.

3 Seleccione Velocidad del puerto (Mbps) y haga clic en Aplicar.

La velocidad real del puerto en la interfaz de red puede diferir de la velocidad
del puerto seleccionada en Velocidad del puerto (Mbps) si el conmutador
de red no admite la velocidad seleccionada. Cuando la velocidad del puerto
se ajusta a Auto, el conmutador de red y la interfaz de red encuentran
automaticamente la velocidad admitida mas alta disponible y se adaptan a
esta velocidad del puerto.

Visualizacion de las propiedades del controlador y del sistema
Puede ver las siguientes propiedades de un controlador y del sistema que se esta
ejecutando.

Propiedades de controlador

Propiedades de sistema

Boot Application

Moédulo de control

ID de controlador

Moédulo de accionamiento n? 1

Nombre de controlador

NuUmero de serie

Sistemas instalados

Nombre de sistema

Conexiones de red

1 Enel grupo Configuracion, haga clic en Propiedades y a continuacion, haga
clic en Propiedades de controlador y de sistema.

Aparece la ventana Propiedades de controlador y de sistema.
2 En lavista de arbol del lado izquierdo de la ventana, busque el nodo cuyas
propiedades desee visualizar.

Las propiedades del objeto seleccionado se muestran en la lista Propiedades
del lado derecho de la ventana.

Visualizacion del Navegador de dispositivos
El Navegador de dispositivos muestra las propiedades y las tendencias de los
distintos dispositivos de hardware y software de un controlador de robot. Para
abrir el Navegador de dispositivos, en el grupo Configuracion, haga clic en
Propiedades y a continuacion, haga clic en Navegador de dispositivos.



Visualizacién de las propiedades de un dispositivo
En la vista de arbol, busque el nodo cuyas propiedades desee visualizar y haga
clic en él. Las propiedades del objeto seleccionado, junto con sus valores
correspondientes, se enumeran en el lado derecho de la ventana de arbol.

Actualizacion de la vista de arbol
Pulse F5 para actualizar la vista de arbol.

También puede hacer clic con el botdn derecho en el interior del panel de vista de
arbol y a continuacion hacer clic en Actualizar.

Visualizacién de una tendencia
Seleccione un dispositivo de la vista de arbol y a continuacion haga clic en cualquier
propiedad del panel del lado derecho que tenga un valor numérico. De esta forma
se abre una vista de tendencia. La vista de tendencia recopila los datos con una
frecuencia de un muestreo por segundo.

Ocultacién, detencion, inicio o borrado de una tendencia
Haga clic con el botdn derecho en cualquier parte de la vista de tendenciay a
continuacion haga clic en el comando necesario.

Guardado del diagndstico del sistema
Es posible crear un archivo de datos de diagnéstico de sistema desde RobotStudio.

Para guardar un archivo de datos de diagndstico de sistema en su PC, en el grupo
Configuracion, haga clic en Propiedades y a continuacién, haga clic en Guardar
diagnostico de sistema.

Administrar certificados
Al conectar con un controlador OmniCore, la comunicacion se cifra utilizando
certificados en el controlador. De manera predeterminada, se trata de certificados
autofirmados que el usuario de RobotStudio debe considerar de confianza. En
este caso, se mostrara la siguiente ventana de dialogo.

Security Alert
The identity of the remote controller cannot be verified.
Do you want to connect anyway?
The controller at 152.168.54.134 presents a seff-signed security certificate which is not trusted by your
) computer's operating system. To ensure a secure connection, it is recommended to install a trusted

= certificate.

View cerficate (RWS)  View certificate (RobAPI)

= Yes, connect to this controller

—> Yes, connect and remember this certificate
‘fou will not be asked again when connecting to a controller with this certificate.

—> No, do not connect to this controller

xx1900001786

Para asegurar una conexion de confianza, se recomienda sustituir los certificados
del controlador por los certificados que los PC consideran de confianza, que se
enlazaran con el controlador. RobotStudio acepta solo certificados PEM (.pem).



Consulte Manual del operador - Guia del integrador OmniCore para obtener mas
informacion sobre el manejo de los certificados admitidos.

Reemplazo de certificados

1 En la pestafia Controlador, seleccione Afadir controlador > Conectar con
el controlador.

2 Seleccione Solicitar acceso de escritura.

3 En el grupo Configuracion, haga clic en Propiedades y, a continuacién,
haga clic en Gestionar certificados.

Modify Installation

@ Properties b |=b | Rename

A | Authenticate » |8 | Date and

,,Q Safety » |ABC e

[ | Integrated Vision = stwork Settings
@ Controller Properties

W | Remove I= | Device Browser
[E | Save diagnostics..
& Manage Certificates

M Certificates
xx2400001976

4 En la ventana Gestionar certificados, seleccione el certificado que desee
sustituir y seleccione Sustituir certificado.

IRB1300F_7_140_1 (Local) x |
Manage Certificates x s

[B} Viewdetais. [5 Replace cerfificate.. “L) Restore to default

Cerificate Stores Certificates - IRB1300F_7_140_1 (Local)\systemrobapi_store:
[} IRB1300F_7_140_1 (Local) Subject Issuer Expiration Date Friendly Name: Serial No
4 [ controller CN-localhost, O-ABB. C-SE. CN-localhost, 0-ABB, C-SE. 2074-09-15 <Nane> 00AB80A31E957000DB

4 [ trust_ca_store
[E), 18A5BC770683899449031926268 18817
4 [ system
4[] robapi_store
[E} 00ABB0A31E957000DB
4 [ ws_store
[E) 00E2F8B4F70D266F1

xx1900001787

ﬂ Nota

Seleccione Restaurar predeterminado si desea restaurar el certificado
generado por el controlador.

5 Busque el certificado que desee utilizar y seleccione Abrir.

6 Seleccione Si para borrar el certificado anterior y sustituirlo por el certificado
seleccionado.



Configurar firewall
Utilice esta funcion para configurar el firewall para permitir conexiones de red.
Cuando se elige Permitir, configura el firewall para permitir conexiones a través
del puerto de red publica en el controlador. Para evitar conexiones, pulse Bloquear.
El boton Avanzadas abre el Editor de configuracion para editar manualmente el
archivo de configuraciéon. De manera predeterminada, el firewall estara bloqueado.
Debe configurarse el firewall para permitir conexiones de red a través de WAN.

Controller Firewall — O X

Current firewall status:

@ Blocked. RobotStudio will not be able to connect through the public networs port on the
controller.

= Allow
Allow RebotStudio and PCSDK applications to connect from the public network

on the controller
Block

Prevent connections from the public network on the controller

xx1900001788



18.7 Instalacion

Actualizacion de un sistema RobotWare existente

Descripcion
El caso mas frecuente de actualizacion del sistema RobotWare es la actualizacién
de uno o varios softwares, por ejemplo, RobotWare y complementos. Esta es una
operacion frecuente cuando se efectua la puesta en servicio, especialmente en
las grandes instalaciones.

ﬂ Nota

Para realizar una actualizacion del sistema RobotWare, el controlador debe estar
en el modo de sistema RobotWare.

La actualizacion del sistema modifica la configuracion del sistema RobotWare
actualmente instalado. Hay diferentes tipos de cambios de configuracion, como:

« Anadir o eliminar licencias
« Actualizacion, eliminacién del software instalado o adicidén de software nuevo
» Activar o desactivar funciones opcionales

Antes de realizar una actualizacién del sistema, se recomienda:

« crear una copia de seguridad del sistema (datos del usuario) y guardarla en
un medio de almacenamiento externo.

« crear una instantanea del estado actual del sistema.

Actualizacion de un software en el sistema RobotWare
El procedimiento siguiente indica los pasos involucrados durante la actualizacion
del sistema RobotWare.

@ iCUIDADO!

No apague el controlador mientras esta en curso la actualizacién del sistema.
Si se apaga el controlador en el peor de los casos esto puede provocar la
corrupcion de los datos en el sistema RobotWare, en cuyo caso es necesario
reinstalarlo.

Acceda a la vista Modificar instalacion en RobotStudio.
2 Seleccione Software > Incluido.

En la ventana Software incluido se muestra el software incluido en el sistema
RobotWare actual.

Seleccione el producto que se desea actualizar y toque Actualizar.

5 En la ventana Actualizar software, seleccione la version de software que
desea utilizar y toque Aceptar.

6 La pestafia Resumen presenta un resumen de todos los cambios:

Continue para modificar el sistema, o bien seleccione Aplicar/Aplicar y
restablecer para confirmar y guardar los cambios.



o

El cuadro de didlogo Modificar Instalacion se cerrara durante la
actualizacion del controlador.

Cuando finaliza el proceso de actualizacion, compruebe el registro de
eventos para obtener informacidn sobre los resultados de la actualizacion.
Una actualizacion exitosa se indicara en el registro de eventos mientras
que si falla la actualizacion se generaran uno o mas registros de error.

Anadir/eliminar software
El procedimiento siguiente indica los pasos involucrados durante la actualizacion

del sistema RobotWare.

@ {CUIDADO!

No apague el controlador mientras esta en curso la actualizacién del sistema.
Si se apaga el controlador en el peor de los casos esto puede provocar la
corrupcion de los datos en el sistema RobotWare, en cuyo caso es necesario
reinstalarlo.

1 Acceda a la vista Modificar instalaciéon en RobotStudio.
2 Seleccione Software > Incluido.
3 Enlaventana Software incluido se muestra el software incluido en el sistema
RobotWare actual. Seleccione una de las siguientes opciones:
+ Seleccione la casilla del producto para el software que desea anadir
al sistema.
» Desmarque la casilla del producto para eliminarlo del sistema.

ﬂ Nota

Los productos pueden tener dependencias de determinadas
versiones de otros productos. Un producto sélo puede ser eliminado
si se eliminan también todos los productos que dependen de él.

4 La pestafa Resumen presenta un resumen de todos los cambios:

5 Continde para modificar el sistema, o bien seleccione Aplicar/Aplicar y
restablecer para confirmar y guardar los cambios.

o

El cuadro de didlogo Modificar Instalacion se cerrara durante la
actualizacion del controlador.

Cuando finaliza el proceso de actualizacion, compruebe el registro de
eventos para obtener informacidn sobre los resultados de la actualizacion.
Una actualizacidn exitosa se indicara en el registro de eventos mientras
que si falla la actualizacion se generaran uno o mas registros de error.




Anadir/eliminar paquetes adicionales
El procedimiento siguiente indica los pasos involucrados durante la actualizacion

del sistema RobotWare.

@ {CUIDADO!

No apague el controlador mientras esta en curso la actualizacién del sistema.
Si se apaga el controlador en el peor de los casos esto puede provocar la
corrupcion de los datos en el sistema RobotWare, en cuyo caso es necesario
reinstalarlo o recuperarlo desde una snapshot.

1 Acceda a la vista Modificar instalacion en RobotStudio.
2 Seleccione una de las siguientes opciones:
- Para anadir paquetes adicionales, seleccione Software > Disponible
y toque Incluir.
+ Para eliminar paquetes adicionales, seleccione Software > Incluido y
toque Eliminar.

ﬂ Nota

Los productos pueden tener dependencias de determinadas
versiones de otros productos. Un producto soélo puede ser eliminado
si se eliminan también todos los productos que dependen de él.

ﬂ Nota

RobotWare es obligatorio y no se puede eliminar del sistema.

3 La pestafia Resumen presenta un resumen de todos los cambios:

4 Continue para modificar el sistema, o bien seleccione Aplicar/Aplicar y
restablecer para confirmar y guardar los cambios.

ﬂ Nota

El cuadro de didlogo Modificar Instalacion se cerrara durante la
actualizacion del controlador.

Cuando finaliza el proceso de actualizacion, compruebe el registro de
eventos para obtener informacidn sobre los resultados de la actualizacion.
Una actualizacion exitosa se indicara en el registro de eventos mientras
que si falla la actualizacién se generaran uno o mas registros de error.

Cambio del orden de instalacion del software al anadir/eliminar complementos RobotWare
Al anadir y quitar complementos de RobotWare al sistema, a veces es necesario
ajustar manualmente el orden de instalacion e inicializacion o los complementos
incluidos.
1 Acceda a la vista Modificar instalacién en RobotStudio.

2 Seleccione Software > Incluido.




3 Enlaventana Software incluido , pulse el botédn Orden de instalaciéon para
abrir la ventana Cambiar orden de instalacion. Seleccione un producto y
utilice las flechas arriba y abajo para cambiar el orden de instalacion.
Seleccione Hecho.

4 La pestafia Resumen indica que se ha actualizado el orden de instalacion.

5 Continde para modificar el sistema, o bien seleccione Aplicar/Aplicar y
restablecer para confirmar y guardar los cambios.

o

El cuadro de didlogo Modificar Instalacion se cerrara durante la
actualizacion del controlador.

Cuando finaliza el proceso de actualizacion, compruebe el registro de
eventos para obtener informacidn sobre los resultados de la actualizacion.
Una actualizacion exitosa se indicara en el registro de eventos mientras
que si falla la actualizacion se generaran uno o mas registros de error.

Trabajar con selecciones de opciones

Descripcion general
Se pueden actualizar las siguientes categorias de funciones del sistema:
» Opciones del sistema
« Controladores
* Robots
* FlexPendant

o

Al seleccionarlas algunas caracteristicas se amplian, mostrando mas opciones.
Por ejemplo, en la variante de controlador de grupo, sélo se tiene la opcién de
elegir el tipo de variante cuando primero se selecciona un controlador. Las
unidades de accionamiento adicionales funcionan de forma similar, algunas no
estan disponibles hasta que se selecciona un tipo de sistema de accionamiento
diferente. Esto significa que las opciones se pueden bloquear efectuadas las
selecciones.

Activar/desactivar opciones

@ {CUIDADO!

No apague el controlador mientras esta en curso la actualizacién del sistema.
Si se apaga el controlador en el peor de los casos esto puede provocar la
corrupcion de los datos en el sistema RobotWare, en cuyo caso es necesario
reinstalarlo.

1 Acceda a la vista Modificar instalacién en RobotStudio.
2 Seleccione la pestana Opciones.



3 Seleccione la categoria de opciones que desee actualizar y las
correspondientes Opciones que se deban activar o desactivar para el
sistema.

o

Los elementos vinculados seran seleccionados automaticamente.
No se pueden seleccionar opciones contradictorias.

4 La pestafia Resumen presenta un resumen de todos los cambios:

5 Continte para modificar el sistema, o bien seleccione Aplicar/Aplicar y
restablecer para confirmar y guardar los cambios.

H Nota

El cuadro de didlogo Modificar Instalacion se cerrara durante la
actualizacion del controlador.

Cuando finaliza el proceso de actualizacion, compruebe el registro de
eventos para obtener informacidn sobre los resultados de la actualizacion.
Una actualizacion exitosa se indicara en el registro de eventos mientras
que si falla la actualizacion se generaran uno o mas registros de error.

Anadir licencias para permitir el acceso a opciones adicionales

@ iCUIDADO!

No apague el controlador mientras esta en curso la actualizacién del sistema.
Si se apaga el controlador en el peor de los casos esto puede provocar la
corrupcion de los datos en el sistema RobotWare, en cuyo caso es necesario
reinstalarlo.

Acceda a la vista Modificar instalacion en RobotStudio.
Seleccione la pestaiia Opciones.

3 Seleccione Editar para acceder a la ventana Editar archivos de licencia.
Seleccione una de las siguientes opciones:

« Seleccione Anadir para buscar una nueva licencia que anadir.
+ Seleccione una licencia existente y toque Eliminar.
La pestafia Resumen muestra un resumen de todos los cambios.

5 Continue para modificar el sistema, o bien seleccione Aplicar/Aplicar y
restablecer para confirmar y guardar los cambios.



o

El cuadro de didlogo Modificar Instalacion se cerrara durante la
actualizacion del controlador.

Cuando finaliza el proceso de actualizacion, compruebe el registro de
eventos para obtener informacidn sobre los resultados de la actualizacion.
Una actualizacion exitosa se indicara en el registro de eventos mientras
que si falla la actualizacion se generaran uno o mas registros de error.

Exportar e importar selecciones de opciones

@ {CUIDADO!

No apague el controlador mientras esta en curso la actualizacién del sistema.
Si se apaga el controlador en el peor de los casos esto puede provocar la
corrupcion de los datos en el sistema RobotWare, en cuyo caso es necesario
reinstalarlo.

1 Acceda a la vista Modificar instalacion en RobotStudio.
2 Seleccione la pestaia Opciones.
3 Seleccione una de las siguientes opciones:

» Seleccione Exportar y vaya a la ubicacion donde desee guardar las
selecciones de opciones exportadas. Seleccione Guardar.

Las selecciones de opciones actuales se guardaran en un archivo RSF
que se puede importar o afadir a otros sistemas.

« Seleccione Importar, busque la ubicacion del archivo de configuracion
y seleccione Abrir.

ﬂ Nota

Primero se eliminaran todas las selecciones actuales.

« Seleccione Anadir, busque la ubicacién del archivo de configuracion
y seleccione Abrir.

o

Se mantienen las selecciones existentes y se afiaden las opciones
que no estan seleccionadas actualmente.

4 Continue para modificar el sistema, o bien seleccione Aplicar/Aplicar y
restablecer para confirmar y guardar los cambios.




o

El cuadro de didlogo Modificar Instalacion se cerrara durante la
actualizacion del controlador.

Cuando finaliza el proceso de actualizacion, compruebe el registro de
eventos para obtener informacidn sobre los resultados de la actualizacion.
Una actualizacion exitosa se indicara en el registro de eventos mientras
que si falla la actualizacion se generaran uno o mas registros de error.

Tipos sistemas de accionamiento
La siguiente matriz describe los tipos de sistemas de accionamiento existentes y
algunos ejemplos de productos compatibles:

Producto Alimentacion

Manipula- |Controlador|2.5kVA-|2.5kVA-|3.0kVA-|7.0kVA-|3.0kVA-|480VA-|1.2kVA-|1.5kVA-|13kVA-|7.5kVA-
dor 310V |370V |370V |370V |370V |24V 48V 48V 650V 650V
IRB 1600 o C30 Al
menor

C90XT

E10 B2

IRB 14050 C30 C6
CRB 15000 C30 D7
CRB 15000 C30 D10
IRB 2600 V250XT E4 E5

V400XT
IRB4600 0| V250XT E8 E9
mayor

V400XT

Instalacion de un nuevo sistema RobotWare

Descripcion

Antes de instalar un nuevo sistema RobotWare en el controlador, deben cumplirse
las siguientes condiciones:

Crear un controlador virtual.
Crear un paquete de instalacion.

Creacioén de un controlador virtual

1
2

Inicie RobotStudio.
Seleccione Anadir controlador > Conectar con el controlador en la cinta
Controlador.

En la ventana Conectar con el controlador, seleccione la pestana
Controladores virtuales.

Seleccione Nuevo controlador.



5 En el cuadro de didlogo Nuevo controlador virtual, seleccione la opcion
Crear nuevo y complete lo siguiente:

« Nombre

Dé un nombre valido al nuevo sistema. Si introduce un nombre no
valido no podra continuar.

ﬂ Nota

El nombre del sistema puede contener entre 1 y 55 caracteres. Los
caracteres admitidos son "A-Z", "a-z", "0-9" y "-" (guion). El guion
"-" s6lo se admite entre caracteres.

« Ubicacion

* Modelo de robot
+ RobotWare

« Controlador

o

Seleccionando la opcidn Crear con base en la copia de seguridad se
puede crear un sistema basado en la configuracion encontrada en la Copia
de Seguridad seleccionada. Esto significa que se utilizaran el mismo
conjunto de productos SW (RobotWare y complementos), y las mismas
licencias y opciones.

Sin embargo, tenga en cuenta que el software al que hace referencia la
copia de seguridad no esta incluido en la propia copia de seguridad y debe
descargarse previamente en su ordenador utilizando la pagina RobotStudio
Add-Ins.

Tenga en cuenta también que este procedimiento no incluira
automaticamente los programas RAPID y los parametros de sistema a su
nuevo sistema. Si es necesario, se pueden cargar en el nuevo sistema
restaurando la copia de seguridad una vez que el nuevo sistema esté
instalado y se haya iniciado.

6 Seleccione Aceptar para continuar.
7 Continde con la creacion de un paquete de instalacion.

Creacion de un nuevo paquete de instalacion
Descripcion general

El paquete de instalacion es un paquete de software que consta de una estructura
de directorios predefinida y un cierto niumero de archivos, que se utiliza para
reimplantar el sistema RobotWare en un controlador de robot. El paquete de
instalacion se crea utilizando RobotStudio y se despliega en el controlador
utilizando RobotWare Installation Utilities en FlexPendant.

RobotWare Installation Utilities son un pequefio paquete de utilidades relacionadas
con la instalacion que siempre esta presente en cada controlador de robot y no
pueden eliminarse. Se utiliza para desplegar y volver a desplegar el sistema



RobotWare, que es el sistema operativo del controlador de robot. Estando en en
el modo RobotWare Installation Utilities, no se puede mover el robot usando el
FlexPendant y no se pueden escribir ni ejecutar programas de robot.

Requisitos previos

Antes de empezar a crear un paquete de instalacion deben cumplirse los siguientes
requisitos previos:

Debe estar instalada la ultima versién de RobotStudio.

Deben estar disponibles los archivos de licencia de los productos que se
vayan a instalar. Las licencias se incluyen junto con el sistema RobotWare
en el momento de la compra, pero también se pueden recuperar de una
copia de seguridad del sistema RobotWare actualmente desplegado en el
controlador, o exportarse desde el controlador mediante RobotWare
Installation Utilities.

] o

También pueden utilizarse licencias virtuales.

Las versiones de los productos que instalar deben estar disponibles en
RobotStudio o en una ubicacién personalizada.

Estas versiones pueden estar disponibles seleccionando un paquete de
distribucién RobotWare (archivo .rspak) de RobotStudio (pulse Instalar
paquete en la pestafia Add-Ins). Todos los productos que se instalan de
esta manera tienen versiones coincidentes y dependencias correctas entre
si.

Debe haber sido creado un controlador virtual.

Creacion del paquete de instalacion

1
2

N o o b~

Inicie RobotStudio.

Seleccione Anadir controlador > Conectar con el controlador en la cinta
Controlador.

En la ventana Conectar con el controlador, seleccione el controlador y toque
Aceptar.

Solicite acceso de escritura.
Inicie el cuadro de didlogo Modificar Instalacion en la cinta Controlador.
Seleccione la pestafia Software.

Seleccione Crear paquete para crear un paquete de instalacion basado en
la configuracion del controlador virtual.



o

Si se ha creado el sistema virtual utilizando licencias virtuales, éstas no
se incluiran en el paquete de instalacion.

Si se utilizan licencias virtuales, la configuracion de funciones seleccionada
se cotejara con las licencias reales presentes en el controlador y la
instalacion se detendra si faltan algunas licencias. Esta situacion puede
evitarse si las licencias reales del controlador se exportan e importan en
el sistema virtual cuando se construye.

8 En el cuadro de dialogo Crear paquete de instalacion, defina lo siguiente:
* Nombre del paquete
Indique un nombre para el paquete de instalacion.
« Ubicacion
Busque y seleccione la carpeta de salida (por ejemplo, una memoria
USB) para el paquete de instalacion.
Seleccione Aceptar.

9 Se muestra la ventana Paquete de instalacion creado . Se ha creado el
paquete de instalacion para el sistema seleccionado. Seleccione Aceptar.

10 Continue con la instalacién del paquete en el controlador.



18.8 Seguimiento de transportadores

Introduccion
La pestafa Seguimiento de transportadores contiene un explorador de vista de
arbol que muestra las unidades DSQC2000 conectadas y otros objetos
relacionados. Si se utiliza como una interfaz de usuario para configurar ajustes y
monitorizar sefales activas de las unidades de seguimiento DSQC2000.

o

En el explorador de vista en arbol o cualquiera de los didlogos de objetos
relacionados, al pulsar F1 se abrira el Application manual - Conveyor tracking.

Para abrir la pestaiia Seguimiento de transportadores:

Accion

1 Haga clic en Seguimiento de transportadores en el grupo Configuracion, en la
pestafia Controlador.
Se abre la pestaia Seguimiento de transportadores.

Conexion y adicion de un CTM

Conexion de un CTM
Puede emplearse uno de los métodos siguientes para conectar el CTM al
ordenador:
1 Conexion del CTM a través de un puerto WAN

Este método solo se recomienda después de que se configure una direccién
IP fija para la interfaz CTM - WAN.

Conecte el ordenador con una direccion IP fija a la misma red WAN, a través
de un switch de red o una conexion directa. Configure la direccion IP del
ordenador con la subred del CTM.

Ejemplo:
Interfaz CTM - WAN 192.168.8.xx
Interfaz de red del ordenador 192.168.8.246

La configuracién predeterminada de fabrica para WAN es Obtener una
direccion IP automaticamente (cliente DHCP). Para conectar una WAN con
este ajuste, se requiere un servidor DHCP en la red.

2 Conexion a través de un puerto LAN
Este método se recomienda para la configuracion inicial de un CTM con la
configuracidn predeterminada de fabrica. Puede usarse también para
depuracion, cuando exista un problema de conexién con el CTM.

Configure la direccion IP fija del ordenador con la subred de la interfaz CTM
— LAN. La interfaz LAN tiene la direccion IP 192.168.126.200.

Ejemplo:

Interfaz CTM - LAN 192.168.126.200
Interfaz de red del ordenador 192.168.126.246




Adicion de un CTM
Para afiadir un CTM, debe establecerse una conexién entre el ordenador y el CTM:

Accion

1 Haga clic en Anadir controlador.
El cuadro de dialogo Anadir CTM muestra todos los CTM detectados.

2 Seleccione el CTM de la lista y haga clic en OK.
Se afiade el CTM al explorador de objetos de vista en arbol.

Identificacion de un CTM en RobotStudio
Si RobotStudio esta conectado a una red con varios CTM, es posible que resulte

dificil identificar un CTM especifico. Esto puede evitarse mediante una conexién
directa a través del puerto LAN.

Para simplificar la identificacion, se recomienda asignar un nombre exclusivo y
descriptivo para cada CTM.

Puede emplearse también uno de los métodos siguientes para identificar un CTM:

- Seleccione el dispositivo en el explorador de vista en arbol; el LED de color
verde de descubrimiento correspondiente comenzara a parpadear en el
modulo CTM.

« Pulse el botén SW1 blanco en el médulo CTM una vez; comenzara a
parpadear un punto de color verde en el simbolo del CTM correspondiente
en el explorador de vista en arbol.

A JAVISO!

No pulse el botén SW1 mientras el CTM se reinicia, esto restablecera el
CTM a los ajustes predeterminados de fabrica y se perdera cualquier
actualizacion o mejora de version.

Ajustes de red
El puerto WAN del CTM se conecta a los controladores de robot a través de la red
Ethernet. Para establecer la comunicacién entre los controladores del robot y el
CTM, debe asignarse una direccion IP al CTM. La direccién IP debe ubicarse en
la misma subred que la interfaz de red de los controladores de robots conectados.

Para cambiar la configuracion de red:

Accion

1 Haga clic con el botdn derecho en el CTM en el explorador de vista en arbol, se-
leccione Configuracion de red, y haga clic en Interfaz WAN.

2 Introduzca la Direccion IP, la Mascara de subred y la Pasarela predeterminada
(opcional) y, a continuacion, haga clic en OK.




Autentificar

Un CTM tiene los siguientes usuarios predefinidos:

Usuario Contrasena pre- | Descripcion
determinada

abbadmin abbadmin Se trata de un usuario avanzado y se utiliza para
mantenimiento avanzado y resolucién de problemas.

ctmuser ctmuser Se trata de un usuario normal y se utiliza para tareas

diarias de mantenimiento y resolucién de problemas.
oo

Inicie sesion como un usuario avanzado para actualizar el firmware.

Para utilizar algunas de las funciones de un CTM, se requiere un inicio de sesion.
Si utiliza las credenciales predeterminadas, el inicio de sesion es automatico a la
pestafia Seguimiento de transportadores. En caso contrario, se solicita
autentificacidn siempre que se requiere.

o

Se recomienda cambiar la contrasefia para mejorar la seguridad.

Se requiere el uso de credenciales adecuadas para realizar cualquier modificacion
en la configuracion del CTM y del firmware.

A {AVISO!

No puede recuperar una contrasefa perdida; por lo tanto, asegurese de que no
se pierde ni olvida.

Para iniciar sesién como un usuario:

Accion

1 Haga clic con el botén derecho en el CTM y haga clic en Autentificar > Iniciar
una sesion como otro usuario.

2 Introduzca las credenciales necesarias y haga clic en Iniciar sesion.

Para cerrar sesion del usuario actual:

Accion

1 Haga clic con el botén derecho en el CTM y haga clic en Autentificar > Iniciar
una sesién como otro usuario.

Para cambiar la contraseina del usuario actual:

Accion

1 Haga clic con el boton derecho en el CTM y haga clic en Autentificar > Cambiar
contrasefia.

2 Cambie la contrasefia y haga clic en OK.




Cambiar nombre
Puede cambiar el nombre del CTM, los codificadores y los sensores.

Para cambiar el nombre de cualquier objeto:

Accion

1 Haga clic con el botén derecho en el objeto en el explorador de vista en arbol y
haga clic en Cambiar nombre.
Se abre la ventana de dialogo Cambiar nombre.

2 Introduzca un nuevo nombre para el objeto y haga clic en OK.
Los nuevos nombres se almacenan en el CTM y se mostraran en RobotStudio
cuando se reinicie.

Configuracion de un codificador
Puede configurar algunos ajustes de un codificador, por ejemplo, Filtro de
velocidad.

Para configurar un codificador:

Accion

1 Haga clic con el boton derecho en el codificador en el explorador de vista en arbol
y haga clic en Cambiar codificador.
Se abre la pestafia Configurar codificador.

2 Modifique los ajustes y haga clic en Aplicar.

Un codificador puede configurarse como utilizado o sin utilizar. Este cambio en la
configuracidn afectara a la visualizacidn del codificador en el explorador de vista
en arbol. Para ajustar el filtrado de velocidad del codificador, puede definir la
Frecuencia de corte del filtro de paso bajo en la seccion Velocidad del filtro.

Configuracion de un sensor
Puede configurar algunos ajustes de un sensor, por ejemplo, Separacion sinc.

Para configurar sensor:

Accion

1 Haga clic con el botdn derecho en el sensor en el explorador de vista en arbol y
haga clic en Cambiar sensor.
Se abre la ventana de didlogo Configurar sensor.

2 Modifique los ajustes y haga clic en Aplicar.

Separacion sinc. se utiliza para filtrar una sefal inestable en la sefial de entrada
sinc. Define la distancia minima del codificador (recuentos) entre dos pulsos de
sincronizacion desde el sensor. Cuando la distancia real es mas corta que este
valor, se ignora el segundo pulso sinc.

El tipo de sensor puede configurarse como Sensor de E/S, Camara o Sin utilizar.
Este cambio en la configuracién afectara a la visualizacion del sensor en el
explorador de vista en arbol.

ﬂ Nota

Se recomienda establecer el mismo valor de separacion sinc. para todos los
codificadores.




El ancho de pulsos de la camara de fine la longitud del pulso (ms) utilizado con la
senal de disparo de la camara.

ﬂ Nota

Para transportadores de alta velocidad, la longitud del pulso debe ser mas corta
que el tiempo entre imagenes consecutivas de la camara, de manera que:

Ancho de pulsos de la cdmara < (Distancia de disparo mm / Velocidad max. del
transportador en mm/s) / 1000

Reiniciar

Descripcion general

Reiniciar

Reiniciar

Senales

Puede realizarse un reinicio o reinicializacion de un CTM mediante el uso del
explorador de vista en arbol.

Se requiere realizar un reinicio después de modificar los ajustes con el CTM.
Para reiniciar el CTM:

Accion

1 Haga clic con el botén derecho en el CTM que desee en el explorador de vista
en arbol y haga clic en Reiniciar.

Una reinicializacion es mas lenta que un reinicio; se corresponde al reinicio después
de apagar y encender el dispositivo.

Para reinicializar el CTM:

Accion

1 Haga clic con el botén derecho en el CTM que desee en el explorador de vista
en arbol y haga clic en Reinicializar.

Existen 3 tipos de sefiales activas: codificador, sensor y otros. Puede ordenar y
filtra las sefales segun diversas propiedades:

Propiedad de la senal Descripcion

Nombre Nombre de la senal

Tipo Tipo de valor de la sefial, por ejemplo, float

Valor Valor activo de la sefial

Unidad Unidad de valor de la sefal, por ejemplo, Hz

Categoria Categoria de la sefial, por ejemplo, publica o interna

Sensor Numero de sensor (1-8)

Codificador Numero de codificador (1-4)

Funcion Nombre de senal utilizado en el controlador de robot, por
ejemplo, TrigVis

Adhesivo Conector en el CTM, por ejemplo, X11




Propiedad de la senal Descripcion

Descripcion Informacion sobre qué representa la sefnal

Enumerar todas las senales
Para enumerar todas las senales:

Accidén

1 Haga clic con el botén derecho en el CTM que desee en el explorador de vista
en arbol y haga clic en Senales.

Enumerar todas las senales del codificador
Para enumerar todas las senales: del codificador:

Accion

1 Haga clic con el botén derecho en el codificador que desee en el explorador de
vista en arbol y haga clic en Senales.

Enumerar todas las senales del sensor
Para enumerar todas las senales: del sensor:

Accion

1 Haga clic con el botdon derecho en el sensor que desee en el explorador de vista
en arbol y haga clic en Senales.

Copia de seguridad y restauracion
Puede guardar una copia de seguridad de los ajustes del CTM. La copia de
seguridad incluira:

- Datos acerca de las configuraciones del CTM, incluyendo parametros de
codificador y sensores y nuevos nombres. Mientras se restaura la copia de
seguridad, se aplican estos cambios en el CTM objetivo.

» Ajustes de red
« Informacioén sobre la version de firmware

Creacion de una copia de seguridad del CTM

Se recomienda mantener una copia de seguridad para simplificar la tarea de
sustitucién del CTM por una nueva unidad.

Para crear una copia de seguridad del CTM:

Accidén

1 Haga clic con el boton derecho en el CTM en el explorador de vista en arbol y
seleccione Crear copia de seguridad... .
Se abre la ventana de dialogo Crear copia de seguridad de CTM.

2 Introduzca un Nombre de copia de seguridad.

3 Introduzca o seleccione una Ubicacion segura y haga clic en OK.
Se crea una copia de seguridad del CTM en la ubicacién introducida.




Restauracion de una copia de seguridad
Para restaurar una copia de seguridad del CTM:

Accion

1 Haga clic con el botén derecho en el CTM en el explorador de vista en arbol y
seleccione Restaurar copia de seguridad....
Aparece la ventana de didlogo Restaurar desde copia de seguridad de CTM.

2 Introduzca o examine hasta la Ubicacion, requerida, seleccione la carpeta de
copia de seguridad y haga clic en Abrir.

La copia de seguridad del CTM guardada en la carpeta se muestra en la lista de
la seccion Copias de seguridad disponibles.

3 Seleccione la copia de seguridad de la lista y haga clic en OK.
Los ajustes del CTM se restauraran de acuerdo con la copia de seguridad, después
de un reinicio del CTM.

Actualizacion de firmware
ABB proporciona normalmente las actualizaciones de firmware como un archivo
.cab.

A {AVISO!

Se recomienda realizar una copia de seguridad de las configuraciones del CTM,
ya que una actualizacion de firmware puede provocar que se restaure la
configuracion de red predeterminada de fabrica.

Para actualizar el firmware del CTM:

Accion
1 Inicie sesidon como un usuario avanzado para actualizar el firmware.
2 Haga clic con el botén derecho en el CTM y, a continuacidn, haga clic en Actua-

lizacion de firmware.
Se abre la ventana de didlogo Actualizacion de firmware.

Muestra la versién actual del firmware.

3 Haga clic en Examinar, desplacese hasta el archivo .cab y haga clic en Abrir.
Se abre la ventana de dialogo Verificar software.

Muestra el editor del archivo.

4 Si el editor es de confianza, haga clic en Si.
Se abre la ventana de didlogo Actualizacion de firmware.

Muestra la nueva version del firmware.

5 Verifiquela y haga clic en Actualizar para descargarla.
El CTM se reiniciara después de la descarga e instalacion.

Después de una actualizacion de firmware, es posible que tenga que restaurar la
configuracién de red del CTM.



18.9 Configuracion de movimiento

Descripcion general

La ventana Configuracion de movimiento contiene funciones que permiten crear
y visualizar configuraciones de sistema avanzadas como el cambio de las
posiciones del controlador y de la base de coordenadas, la calibracién y la
configuracion de ejes externos.

@ {CUIDADO!

La edicion del sistema puede dar lugar a la corrupcion de los sistemas o
comportamientos inesperados en los robots. Asegurese de que comprende los
efectos de los cambios antes de continuar.

Nodo Carpeta de mecanismo
La pagina de propiedades de este nodo contiene controles para la asignacion y
el establecimiento de ejes. Esta es la pagina que se utiliza para configurar ejes
externos.

Nodo Biblioteca de mecanismo
La pagina de propiedades de este nodo contiene controles que permiten cambiar
la base de coordenadas de la base del robot o mecanismo. Aqui también puede
especificar si la base de coordenadas de la base es movida por otro mecanismo
(movimiento coordinado), por ejemplo por un eje externo de track.

Actualizacion de la posicion de la base de coordenadas de la base

1

Mueva la unidad mecanica (el robot o el eje externo) hasta su nueva posicién
utilizando las herramientas normales para el movimiento y la colocacion de
objetos.

En el navegador Controlador, seleccione el controlador de la unidad
mecaénica.

En la pestafia Controlador, en el grupo Controlador virtual, haga clic en
Configuracion de movimiento.

De esta forma se abre la ventana de dialogo Configuracion de movimiento.
Seleccione el nodo de la unidad mecanica en el arbol jerarquico. Ahora
aparece la hoja de propiedades de la base de coordenadas de la base del
robot.

Seleccione los valores de posicién de base de coordenadas de la base que
desee utilizar tras reiniciar el robot.

Seleccione Para

Valores de controlador |Restablecer todos los cambios realizados en la base de
coordenadas de la base desde el ultimo reinicio del con-
trolador virtual.




Seleccione Para

Valores de estacion al- | Restablecer todos los cambios realizados en la base de
macenados coordenadas de la base desde la ultima vez que se guardé
la estacion.

Opcionalmente, puede introducir nuevos valores en los
cuadros de coordenadas de la base de coordenadas de
la base (respecto del sistema de coordenadas mundo del
controlador).

Usar valores de esta- |Leer y utilizar la ubicacion actual de la base de coordena-
cion actuales das de la base.

Opcionalmente, puede introducir nuevos valores en los
cuadros de coordenadas de la base de coordenadas de
la base (respecto del sistema de coordenadas mundo del
controlador).

6 Haga clic en OK.

Calibracion de la posicion de la base de coordenadas de la base
La estacion con un controlador virtual que incluye un posicionador de piezas de
trabajo que se basa en la copia de seguridad de un controlador de robot.
RobotStudio necesita tener en cuenta la calibracion del posicionador de piezas
de trabajo, en caso contrario, el posicionador se ubicaria incorrectamente. Puede
utilizarse el parametro de calibracion para un mecanismo para tener en cuenta la
calibracion del posicionador real.

El mecanismo posicionador se sitia en funcién de los valores de la base de
coordenadas de la base del controlador virtual. Cuando se crea un controlador
virtual a partir de una copia de seguridad en la que el posicionador se calibré online
utilizando un método de cuatro puntos, y si el posicionador no se encontraba en
su posicidn de sincronizacion en el primer punto de calibracion, el mecanismo
posicionador no se alinea con la base de coordenadas de la tarea del sistema.

Es posible calibrar los valores de la base de coordenadas de la base para alinear
de nuevo el mecanismo posicionador con la base de coordenadas de la tarea del
sistema.

1 En la pestana Controlador, haga clic en Configuraciéon de movimiento.
Aparece la ventana de didlogo Configuracion de movimiento.

2 En la ventana Configuracion de movimiento, seleccione el mecanismo
posicionador y, a continuacion, haga clic en Calibrar.

Se abre la ventana de dialogo Posicion de calibracion de la base de
coordenadas de la base.

3 Enla ventana de didlogo Configuracion de movimiento, copie los valores
de Orientacion que aparecen en Base de coordenadas de la base y pegue
estos valores en los cuadros que aparecen en Orientacion en la ventana de
didlogo Posicidn de calibracion de la base de coordenadas de la base.

4 Haga clic en Aplicar y después en Aceptar. Es necesario reiniciar el
controlador cuando se le pida. EI mecanismo posicionador se alinea en ese
momento con la base de coordenadas de la tarea del sistema.

Cualquier objeto conectado al posicionador adoptara la orientacién del
posicionador.



18.10 Sistemas de coordenadas de tareas

Modificacion de la base de coordenadas de la tarea
1 En la pestafia Controlador, en el grupo Controlador virtual, haga clic en
Bases de coordenadas de tareas.

Aparece la ventana de dialogo Modificar sistemas de coordenadas de
tareas.

2 Cambie la referencia a Mundo, UCS o Local.

3 Edite la posicion y la orientacion de las bases de coordenadas de las tareas
en el cuadro Sistemas de coordenadas de tareas.

4 Haga clic en Aplicar

Aparece la pregunta ; Desea también mover las bases de coordenadas de
la base?

Haga clic en Si para mover la base de coordenadas de la base, pero
manteniendo su colocacidn relativa con respecto a la base de
coordenadas de la tarea.

El robot relacionado se movera en relacién con el sistema de
coordenadas mundo de estacion, aunque ya que el robot se mueve
con la base de coordenadas de la tarea, los valores de coordenadas
de la base del robot permanecen inalterados.

Haga clic en No. Se muestra la siguiente pregunta ¢ Desea actualizar
la configuracion del controlador y reiniciar? Haga clic en Si para
reiniciar el controlador y actualizar la configuracion de la base de
coordenadas de la base del controlador virtual conectado.

El robot relacionado se movera en relacidn con el sistema de
coordenadas mundo de estacion. Aqui la base de coordenadas de la
tarea se ha movido, y se recalcularan los valores de la base de
coordenadas de la base. Debe reiniciarse el controlador para que los
cambios entren en efecto.



o

Si existen objetos de RAPID estacionarios (datos de herramienta, objetos
de trabajo) conectados al robot, aparece la pregunta siguiente: ¢ Desea
conservar las posiciones actuales de todos los objetos estacionarios
de RAPID?

Haga clic en Si para mantener todos los objetos estacionarios de
RAPID en sus coordenadas globales.

El objeto de trabajo fijo y los datos de herramienta permaneceran
constantes en relacion con el sistema de coordenadas mundo de
estacion, pero se recalcularan sus valores.

Haga clic en No para mover todos los objetos estacionarios de RAPID
de acuerdo con la base de coordenadas de la base (mismas
coordenadas con respecto a la base de coordenadas de la base).

El objeto de trabajo fijo y los datos de herramienta se moveran con
el robot y no se recalcularan sus valores.




18.11 Cambiar a fuera de linea

Descripcion general
El objetivo principal de esta funcidon es crear una nueva estacion con un CV similar
al del controlador de robotconectado. Esto ayuda al técnico del robot a trabajar
offline incluso cuando el controlador de robot esta desconectado.

Uso de Cambiar a fuera de linea
Conecte el PC a un controlador de robot.

2 En la pestana Controlador, haga clic en Solicitar acceso de escritura
Haga clic en Cambiar a fuera de linea.
Aparece la ventana de dialogo Cambiar a fuera de linea.

4 Introduzca un nombre en el campo Nombre del controlador virtual y busque
la ubicacién en la que desea guardar el sistema.

5 Seleccione la version de RobotWare seguida de la version del Complemento
de RobotWare y haga clic en Aceptar.
Se crea una nueva estacion con un controlador virtual que tiene la misma
configuracion que el controlador de robot.

ﬂ Nota

Un requisito previo es que cualquier complemento de RobotWare que el sistema
utilice debe estar disponible en el PC. Se crea automaticamente una Relacion
entre el controlador virtual y el controlador de robot.




18.12 Crear relacion

Descripcion general
La funcion Transferir permite una transferencia sencilla de los programas de RAPID
creados fuera de linea al robot real presente en la planta. Esto significa que puede
transferir datos de un controlador virtual (que esta offline) a un controlador de
robot (que esta online). Como parte de la funcién de transferencia, también puede
comparar los datos presentes en el controlador virtual con los presentes en el
controlador de robot y a continuacion seleccionar los datos que desea transferir.

También puede usar la funcion de transferencia para transferir datos de un
controlador virtual a otro.

Relaciones para la transferencia de datos
Para transferir datos, debe configurar en primer lugar un elemento Relation entre
los dos controladores. Un elemento Relation define las reglas para la transferencia
de datos entre los dos controladores.

Creacion de un elemento Relation
Si dispone de dos controladores enumerados en el navegador Controlador, puede
crear un elemento Relation entre ellos. Para crear un elemento Relation:

1 En la pestafia Controlador, en el grupo Transferir, haga clic en Crear
relacion.

Aparece la ventana de dialogo Crear relacion.
Introduzca un Nombre de relacién para la relacion.
3 Seleccione en la lista el Primer controlador.

El Primer controlador, también denominado como origen, es el propietario
de los datos transferidos.

4 En la lista especifique el Segundo controlador. Puede tratarse de un
controlador de robot o de otro controlador virtual.

El Segundo controlador, también denominado como destino, recibe los datos
transferidos.

5 Haga clic en Aceptar.
En este momento se crea la relacion entre los controladores.

A continuacidn se abre la ventana de dialogo Relation, con la cual puede configurar
y ejecutar la transferencia. Los elementos Relations de un controlador se enumeran
debajo de su nodo Relations en el navegador del controlador.

1 o

Las propiedades de la relacion se guardan en un archivo XML dentro de
INTERNAL en la carpeta de sistema del controlador propietario.

Transferencia de datos
Puede configurar los detalles de la transferencia de datos, asi como ejecutar la
transferencia, en la ventana de didlogo Relation.



Para abrir la ventana de dialogo Relation, haga doble clic en una relacion. También
puede seleccionar una relacion en el navegador Controlador y a continuacion, en
el grupo Transferir, hacer clic en Abrir relacion.

Configuracioén de la transferencia
Antes de ejecutar una transferencia, puede configurar los datos a transferir, en el
encabezado Transfer Configuration. Siga estas indicaciones para la configuracién:

Utilice las casillas de verificacion en la columna Included para incluir o excluir
los elementos correspondientes mostrados en la estructura de arbol. Se
transferiran todos los elementos de un mdédulo que incluya. Los demas
elementos no enumerados de un médulo, por ejemplo comentarios, registros,
etc., se incluirdn automaticamente en la transferencia.

La columna Action muestra una presentacion preliminar del resultado de la
transferencia, basada en los elementos incluidos o excluidos por usted.

Si un mdédulo existe tanto en el controlador de origen como en el de destino
y la columna Action muestra Update, haga clic en Comparar en la columna
Analizar. De esta forma se abre el cuadro Compare, que muestra en paneles
diferentes las dos versiones del moédulo. Las lineas afectadas aparecen
resaltadas y también puede recorrer los cambios. Puede elegir una de las
siguientes opciones para la comparacion:

- Origen con destino: compara el médulo de origen con el médulo de

destino.

- Origen con resultado: compara el médulo de origen con el moédulo
que sera el resultado de la operacion de transferencia.
BASE (moddulo), los datos de objetos de trabajo y los datos de herramienta
estan excluidos de forma predeterminada.
Ni wobjdata wobj0, tooldata tool0 ni loaddata load0 del médulo BASE estan
disponibles para la inclusion.

Las tareas solo pueden ser transferidas si:

Esta presente el acceso de escritura al controlador de destino (debe
obtenerse manualmente).

Las tareas no se estan ejecutando.
La ejecucién del programa se encuentra en el estado parado.

Ejecucion de la transferencia
Una vez configurada la transferencia, puede ejecutarla.

En el encabezado Transfer se muestran los médulos de origen y destino, junto
con la flecha que indica el sentido de la transferencia. Puede cambiar la direccién
de la transferencia haciendo clic en Cambiar direccion. De esta forma también se
intercambian los médulos de origen y destino.

Para ejecutar la transferencia, haga clic en Transferir ahora. Aparece una ventana
de didlogo que muestra un resumen de la transferencia. Haga clic en Si para
completar la transferencia. El resultado de la transferencia se muestra para cada
modulo en la ventana Salida.

El boton Transferir ahora esta desactivado si:

No es posible transferir ninguna de las tareas incluidas.



« Se requiere el acceso de escritura, pero no se dispone de él.



18.13 Monitor en linea

Descripcion general

Esta caracteristica le permite monitorizar el robot conectado a un controlador real.
Muestra una representacion en 3D del controlador de robot conectado y mejora
la percepcion de la realidad actual por parte del usuario al incorporar un aumento
de la visualizacién del movimiento.

o

El Monitor en linea muestra los robots de TCP y los robots de TCP con track. Al
conectar el Monitor en linea a un controlador virtual, sélo se muestra el
movimiento si el controlador virtual utiliza el modo de ejecucién libre, no el modo
de division de tiempo.

Utilizacion de Monitor en linea

El siguiente procedimiento describe la caracteristica Monitor en linea de
RobotStudio:

1 Conecte el PC a un controlador y afiada el controlador.
2 Haga clic en Monitor en linea.

La vista en 3D de las unidades mecanicas del sistema de controlador aparece
en la ventana de graficos.

o

La vista de robot se actualiza cada segundo con los valores de eje actuales
de todas las unidades mecanicas.

Parametros de gravedad en el monitor en linea

El monitor en linea muestra la orientacion de un robot de acuerdo a sus parametros
gravitatorios. Los parametros Gravity Alpha, Gravity Beta y Gamma Rotation definen
la rotacion del robot alrededor de los ejes X, Y y Z del sistema de coordenadas
mundo. El monitor en linea orienta el robot en la vista Graficos de acuerdo con
los parametros de gravedad.

Estos parametros describen como esta orientado el robot respecto al suelo o la
tierra, si esta suspendido (montado en el techo), montado en bandeja (montado
en la pared), o montado sobre el suelo. Si el robot esta configurado para estar
montado en el techo, se vera en posicion invertida en el monitor en linea. Estos
parametros se pueden establecer en el archivo de configuracion de Motion.

Para obtener mas informacion acerca de los parametros gravitatorios, consulte el
Manual de referencia técnica - Parametros del sistema.

Indicacion del TCP

Se crea automaticamente un cono para indicar los datos de herramienta activos
que se estan utilizando. El cono tiene su base en la muieca del robot y su punta
en la ubicacion de los datos de herramienta.



Limitaciones cinematicas
Si el botdén Limitacion cinematica esta activado, el visor grafico en 3D indica si el
robot se encuentra en un limite de eje o en una singularidad.

En el caso de los limites de eje, el eslabdn correspondiente se resalta en color
amarillo para indicar un aviso y en rojo para indicar un error. Los limites de
tolerancia se definen en Opciones de RobotStudio - En linea - Monitor en linea.

En el caso de una singularidad, se utiliza una marca para indicar que el eje 5 esta
cerca de una singularidad. El nivel de singularidad también se define en Opciones
de RobotStudio.

Visualizacion de zonas de seguridad en el monitor en linea
Esta caracteristica le permite visualizar el estado actual de los manipuladores de
un sistema de robot y proporciona una realidad aumentada de la célula del robot.
Le permite visualizar un escenario de fallo, por ejemplo, una parada no planificada
de un robot. Para ofrecer al usuario una idea de la distribucion fisica y de la zona
de seguridad que han causado este paro del robot, las zonas de seguridad se
visualizan en el monitor en linea. Cuando el robot entra en una zona restringida,
la funcion de supervision de SafeMove para el robot.

Caracteristicas

» Elbotdn Mostrar zonas de seguridad esta disponible en el Monitor en linea
para cada manipulador del sistema, por ejemplo, cuatro botones en un
sistema MultiMove con cuatro manipuladores.

+ El nombre de cada zona de herramientas y el manipulador correspondiente
se muestran como una marca, por ejemplo, Rob1 STZ1, ..., Rob4 STZ8,
Rob1 MTZ1, ..., Rob4 MTZ8, etcétera.

« Las zonas que estan definidas como Permitir dentro se visualizan como
una forma hueca semitransparente de color verde.

- Las zonas que estan definidas como Permitir fuera se visualizan como una
forma solida semitransparente de color rojo.

- Aparece un mensaje en la ventana de salida si no se definié STZ ni MTZ
para el manipulador.

- Se muestra el mensaje del registro de eventos del controlador Vulneracion
de STZ en el SC 20468 en la ventana de salida si esta presente en el registro
de eventos del controlador.

o

Es posible abrir un SafeMove Configurator cada vez, aunque existan varios
controladores conectados. Si se abre SafeMove Configurator para un solo
controlador, real o virtual, el icono se desactiva para los demas
controladores.




19 Pestaiia RAPID

19.1 Sincronizar

Descripcion general

Sincronizar consiste en asegurar que el programa de RAPID en el controlador
virtual se corresponde con el programa en la estacion. Puede sincronizar de la
estacion al controlador virtual y viceversa.

En una estacion, una posicion del robot se corresponde con los objetivos y sus
movimientos se definen mediante instrucciones de movimiento en la trayectoria
del robot. Estos se corresponden con declaraciones de datos e instrucciones de
RAPID en los médulos del programa de RAPID.

Sincronizacion con RAPID

Esta operacion actualiza el programa de RAPID del controlador virtual para reflejar
los ultimos cambios en la estacion. Realice esta operacion antes de ejecutar una
simulacion, guardar un programa en archivo y antes de realizar una copia de
seguridad de un controlador virtual.
1 Parasincronizar, haga clic en la flecha que aparece junto al icono Sincronizar
y a continuacién haga clic en Sincronizar con RAPID.

2 Seleccione en la lista los elementos que desea sincronizar.

Synchronize to RAPID
Name Synchronize Module Local Storage class Inline
F H Controllers o
4 [ T_ROB1 i
4[] Paths & Targets 4
4 o Path_10 v Maodulel ~
(=) Target_10 4 Madulel CONST ~
(=) Target_20 o Modulel « CONST ~
4 [ ToolData i
B Tooldata_1 o CalibData PERS ~
4[] WerkObject v
"«'_ Workobject_1 o CalibData ~ TASKPERS ~
xx1900001535
Elemento |Descripcion
Moddulo Especifica el médulo de destino del controlador virtual, si no existe, se
creara uno.
Seleccione en la lista de mdédulos o escriba el nombre del nuevo médulo.
Local Especifica si los datos deben crearse como LOCAL. Afade la palabra
clave LOCAL antes de la declaracion de datos y crea datos LOCAL en
el médulo.
Clase de al- | Especifica el tipo de almacenamiento de la declaracion de datos.
macena-
miento




Elemento |Descripcion

En linea Especifica si la declaracion de datos debe declararse como en linea o
con nombre. En este caso, los datos se declaran en la propia instruc-
cion.

3 Haga clic en OK.

La ventana de salida muestra el mensaje Sincronizacion con RAPID
completada.

ﬂ Nota

Para ver las propiedades de los objetivos, debe ampliarse la trayectoria
que los contienen.

4 " Path_10 v Modulel
|-_| Target_10 W Modulel «~ CONST
[_E-. Target_20 i Modulel COMNST ~

xx1900001536

Se sincronizara cualquier referencia a objetos de trabajo o datos de
herramienta de una instruccion, incluso si no son seleccionados.

Sincronizacion con la estacion
Esta operacion actualiza la estacion para reflejar los ultimos cambios del codigo
de RAPID en el controlador virtual. Realice esta operacion cuando inicie un
controlador virtual con programa de RAPID, cuando haya cargado un programa o
modulo desde un archivo o después de editar un programa.
Para sincronizar con la estacidn, haga clic en la flecha que aparece junto al icono
Sincronizar y a continuacion haga clic en Sincronizar con estacion.
Seleccione en la lista los objetos que desee sincronizar con la estacion. No se
puede cambiar las propiedades en este paso. Para cambiar cualquiera de las
propiedades siguientes, debe editarse el cédigo de RAPID.



= LAAE 1]

Synchronize to Station

MName
4 B conrrollers
4 [®] T_ROB1
4[] Paths & Targets
& main
P @ﬁ‘ Path_10
(+) Target 10
[:3] Target_20
4[] TeolData
[“ﬁ] Tooldata_1
4 [ WorkObject
[, Workobject_1

Synchronize

Module Local

MainModule
Modulel
Modulel
Maodulel

CalibData

CalibData

Slorage class  Inline

CONST
CONST

PERS

TASKPERS

xx1900001534

Cancel

Haga clic en OK. La ventana Salida muestra el mensaje Sincronizacion con la

estacion completada.

Sincronizar con y desde archivos

Es posible sincronizar RAPID a partir de los archivos de la carpeta HOME como
alternativa. Esta opcion esta disponible solo en el menu contextual del archivo

seleccionado.

« En el navegador Controlador, en la carpeta Home, haga clic con el botén
derecho en cualquier médulo de RAPID y, a continuacién, haga clic en
Sincronizar con estacion para sincronizar el archivo seleccionado con la

estacion.

« En el navegador Controlador, en la carpeta Home, haga clic con el botén
derecho en un médulo de RAPID y, a continuacién, haga clic en Sincronizar
con archivo para relacionar la estacion con el archivo seleccionado.

Controller | Files | > X (] Viewl
Collapse al
Current Station 1

4 [ Conirollers 2
4[] HOME 3

[ GSDML B

[#] Module_ " =

@ usersys
P {g} Configuratior
Communi ¥ Synchronize to Station...

5]

RAPID Editor

Load in Task L

| Controllers (Station) x

HOME/Module_1.med x

MODULE Modulel

CONST robtarget Target_10:=[[506.291650772,0,679.49999918]
CONST robtarget Target_20:=[[506.291650772,0,679.49999918]

PROC Path_16()

Movel

ENDPROC

ENDMODULE

Conftrolley T
O System
Man-Machine Communical

Mation

Synchroni] Synchronize to Station

PROC

m EventlLog

xx1900001533

Target_10,v1000,2100, tool @\WObj : =Workobject_1;
el Target_20,vioee

z100,toocl@\WObJ : =Workobject_1;



Limitaciones

Los objetivos de robot locales de un procedimiento no se admiten con
Sincronizar con la estacion. Solo se admiten los objetivos de robot locales
de un médulo.

RobotStudio no admite plenamente las instrucciones que utilicen las
funciones Offs o RelTool. Estas estan sincronizadas y aparecen en el
navegador de elementos, pero comandos tales como Visualizacion de la
herramienta en el posicion y Localizar posicion no funcionan. Los posicions
utilizados en las instrucciones no estaran visibles en los graficos. Sin
embargo, es posible programar y editar las instrucciones mediante el Editor
de RAPID y simularlas con el controlador virtual.

RobotStudio no admite los programas de RAPID que contengan matrices
de datos de herramienta, objetivos de robot y objetos de trabajo. Estos
programas no se sincronizaran con la estacion.

Los objetos de trabajo y datos de herramienta compartidos por varias tareas
deben especificarse en RAPID con su valor completo para cada tarea durante
la programacion fuera de linea con RobotStudio. La consecuencia es un
aviso Initial value for PERS not updated (Valor inicial de PERS no actualizado)
en el registro de eventos del controlador. Usted puede hacer caso omiso a
este aviso. Sin embargo, debe asegurarse en todo caso de que las
definiciones de las variables de RAPID sean iguales en todas las tareas, ya
que de lo contrario se producira un comportamiento inesperado.



19.2 Ajustar Robtargets

Descripcion general

La funcion Ajustar Robtargets ayuda a recalcular y cambiar los datos de las
posiciones del robot (datos de herramienta y datos de objetos de trabajo), pero
manteniendo los angulos de los ejes del robot. Los datos de posicion del robot
relacionados con los datos de herramienta y objeto de trabajo se ajustaran para
usarlos con los nuevos datos de herramienta y el nuevo objeto de trabajo. En la
pestaiia RAPID, en el grupo Controlador, haga clic en Ajustar Robtargets para
acceder a esta funcion.

Requisitos previos

» Debe tener un controlador (virtual o de robot) en funcionamiento con uno o
varios médulos que contengan procedimientos con una secuencia de
instrucciones de movimiento expresadas con una herramienta y un objeto
de trabajo definidos.

« Debe tener una licencia de RobotStudio Premium para utilizar esta
caracteristica.

- El botdn Ejecutar de la funcién Ajustar Robtargets sélo estara activado si
los datos de herramienta o datos de objeto de trabajo seleccionados tienen
las mismas propiedades, por ejemplo robhold, ufprog, ufmec, etc.

ﬂ Nota

No se admiten matrices, registros ni offsets. Tampoco se admite la herramienta

relativa. Se admite la instruccion para movimiento circular (MoveC).

Uso de Ajustar Robtargets

ﬂ Nota

Realice una copia de seguridad de sus mdédulos antes de ajustar sus robtargets.

El siguiente procedimiento describe la caracteristica Ajustar Robtargets de
RobotStudio:

1 En la pestafia RAPID, en el navegador Controlador, seleccione una tarea o
modulo RAPID dentro del icono RAPID. A continuacion, haga clic en Ajustar
Robtargets en la pestaia RAPID.

Como alternativa, haga clic con el boton derecho en la tarea o0 médulo RAPID
en el navegador Controlador y, a continuacion, haga clic en Ajustar
Robtargets en el menu contextual.

Aparece la ventana de didlogo Ajuste de Robtarget.



o

También puede acceder a Ajustar Robtargets desde la pestana
Controlador. Como alternativa, haga clic con el botén derecho en la tarea
o médulo RAPID en el navegador Controlador y, a continuacidn, haga clic
en Ajustar Robtargets en el menu contextual.

Si el mdédulo que desea ajustar esta seleccionado, vaya al paso 4. En caso
contrario, continte en el paso siguiente.

Seleccione una tarea en la lista desplegable Tarea y el mddulo en la lista
desplegable Modulo.

o

En la lista desplegable Médulo, puede seleccionar un médulo determinado,
o bien <TODOS> para actualizarlos.

Seleccione los datos de objetivos de robot (es decir, los datos definidos en
la tarea seleccionada) en las listas desplegables Datos de herramienta
anteriores y Datos de objeto de trabajo anteriores.

Seleccione los datos de objetivo de robot de destino (es decir, los datos de
herramienta y el objeto de trabajo nuevos) en las listas desplegables Nuevos
datos de herramienta y Nuevos datos de objeto de trabajo.

Haga clic en Ejecutar.
El boton Ejecutar esta activado solo si los datos de objetivo de robot de
origen (es decir, los datos anteriores de herramienta y objeto de trabajo) y

los datos de objetivo de robot de destino (es decir, los huevos datos de
herramienta y objeto de trabajo) son diferentes.

El médulo busca las instrucciones de movimiento que utilizan los datos de
herramienta o el objeto de trabajo anteriores y recalcula los datos de robtarget
para los datos de herramienta y el objeto de trabajo nuevos.

Por ejempilo,

1

3

Seleccione "tool0" como herramienta de origen y seleccione "wobj0" como
objeto de trabajo de origen.

Seleccione "toolb" como la nueva herramienta y "wobjb" como el nuevo
objeto de trabajo.

Haga clic en Ejecutar.

Los robtargets asociados con "tool0" y "wobj0" seran sustituidos con los nuevos
robtargets recalculados que se corresponden con la misma configuracion de robot
(todos los angulos de los ejes son los mismos) pero con la nueva herramienta
"toolb" y el nuevo "wobjb". Tenga en cuenta que tanto los datos de herramienta
como los datos wobjdata se sustituyen de forma independiente.



Actualizar instruccion

De forma predeterminada, la casilla de verificacion Actualizar instruccion esta
activada. Esto implica que las instrucciones de movimiento que utilizan los datos
de herramienta y el objeto de trabajo (anteriores) de origen especificado se
actualizaran para utilizar los datos de herramienta y el objeto de trabajo (nuevos)
de destino ademas de recalcular los robtargets.

Si se desactiva la casilla de verificacion Actualizar instruccion, se recalcularan
los robtargets, pero no se actualizaran las instrucciones de movimiento. Seguiran
utilizando los datos de herramienta y el objeto de trabajo de origen.

Esta funcidn resulta util tras la calibracion de los datos de herramienta y el objeto
de trabajo. Tras la calibracion, es posible que aun desee utilizar los nombres
anteriores de datos de herramienta y objetos de trabajo, pero actualice sus valores
y recalcule los robtargets segun corresponda. En el siguiente procedimiento de
ejemplo se muestra como puede realizarse.

Procedimiento de muestra

Requisito previo: Modulo RAPID con objetivos de robot e instrucciones de
movimiento que utilizan datos de herramienta tool1 y objeto de trabajo wobj1 sin
calibrar.

1 Calibre los datos de la herramienta tool1 y del objeto de trabajo wobj1.
Almacene los nuevos valores en tool1_calib y wobj1_calib, respectivamente.
Mantenga los valores anteriores de los datos de herramienta y objeto de
trabajo no calibrados en tool1 y wobj1. Aparece un mensaje de error en caso
de que seleccione datos no validos para la herramienta o el objeto de trabajo.

2 Abra la herramienta Ajustar Robtargets y desactive la casilla de verificacion
Actualizar instruccion. Seleccione su médulo de RAPID, introduzca tool1 y
wobj1 como sus datos de herramienta y datos de objeto de trabajo anteriores
y tool1_calib y wobj1_calib como los nuevos datos de herramienta y objeto
de trabajo, respectivamente.

3 Haga clic en Ejecutar y aplique los cambios al controlador desde el editor
de RAPID

4 En el editor de RAPID, cambie el nombre de los datos de herramienta tool1
atool1_uncalib y tool1_calib a tool1 y aplique los cambios en el controlador.
Realice también la misma operacion para wobij1.

Ahora, sus objetivos de robot estan actualizados para coincidir con los valores
calibrados de tool1 y wobj1.

Limitaciones

- Siun objetivo de robot se utiliza mas de una vez pero con herramientas u
objetos de trabajo diferentes, aparece el mensaje Referencia al objetivo en
la ventana de salida.

- La funcion Ajustar robtargets opera en el nivel de médulo y no actualiza
ningun objetivo referenciado definido en otros mddulos. No tiene en cuenta
el ambito de los robtargets cuando los objetivos de referencia son locales
de un procedimiento. En este caso, también se actualizaran los objetivos
que tengan el mismo nombre en el ambito del médulo.



« Lafuncion Ajustar Robtargets trabaja por médulos con errores semanticos;
el editor excluye la linea particular que contiene el error y contintia con la
ejecucion del programa. Pero los errores de sintaxis detienen la ejecucion

del programa.



A Opciones

Botones comunes

Aplicar

Haga clic en este botén para aplicar los cambios en la pagina
actual.

Restablecer

Haga clic en este botén para restablecer los ajustes inmedia-
tamente anteriores. Todos los cambios seran descartados.

Predeterminado

Haga clic en este botén para restablecer los valores predeter-
minados de todos los controles presentes en la pagina actual.

Opciones:General:Apariencia

Seleccione el idiomade la
aplicacion

Seleccione el idioma a utilizar. RobotStudio esta disponible en
los siete idiomas siguientes: inglés, francés, aleman, espafiol,
italiano, japonés y chino (simplificado).

Seleccione un tema de
colores

Seleccione el color a utilizar.

Escala predeterminada
para ventanas ampliables

Define la escala predeterminada para usar en ventanas que
pueden ampliarse, por ejemplo, Editor de RAPID, Editor de
datos de RAPID y Editor de configuracién.

Mostrar sugerencias en
pantalla

Active esta casilla de verificacion para ver las sugerencias en
pantalla.

Mostrar cuadros de edi-
cion de posiciones sobre
fondo rojo/verde/azul

Active la casilla de verificacion si desea mostrar con un fondo
coloreado los cuadros de posicion de las ventanas de dialogo
de modificacion. Valor predeterminado: activada.

Agrupar en una pestaha
las ventanas de documen-
to relacionadas

Active la casilla de verificacion para agrupar las ventanas de
documento relacionadas en una pestafa. La modificacion de
esta opcion requiere un reinicia para que los cambios se apli-
quen.

Restaurar ventanas de
dialogo y mensajes ocul-
tos

Active esta casilla de verificacion para restaurar las ventanas
de diadlogo o los mensajes que pueda haber ocultado durante
el uso de RobotStudio.

Opciones:General:Li

cencias

cias

Desactivacion de las licen-

Regresa al modo Basic para usar las caracteristicas que
no requieren activacion.

Ver las licencias instaladas

Haga clic para ver las licencias, enumeradas por caracteris-
ticas, versiones, tipos, fechas de caducidad y estado.

Asistente de activacion

Haga clic para activar la licencia de RobotStudio.

usuario de RobotStudio

este momento

Programa de experiencias del

» Me gustaria ayudar a la
mejora de RobotStudio .

* No deseo participar en

» En el caso de los usuarios de RobotStudio Basic, es
obligatorio participar en el informe de experiencias
del usuario.

En el caso de los usuarios de RobotStudio Premium,
la participacién en el informe de experiencias del
usuario es opcional.

Opciones:General:Unidades

Cantidad

Seleccione la magnitud en la que desee cambiar las unidades.

Unidad

Seleccione la unidad de la magnitud.




Mostrar decimales

Introduzca el numero de decimales que desee ver.

Editar decimales

Introduzca el numero de decimales que desee utilizar durante
la modificacién.

Formato de orientacion
predeterminado
* Angulos RPY (Euler
ZYX)

« Cuaternios

Especifica el formato predeterminado que debe usarse para
las orientaciones.

Opciones:General:Avanzado

Numero de pasos de Des-
hacer/Rehacer

El nimero de operaciones que pueden deshacerse o rehacerse.
Bajar este valor puede reducir el consumo de memoria.

Advertir sobre procesos
de controlador virtual en
curso en el momento del
arranque.

Muestra un aviso acerca de procesos huérfanos del controlador
virtual.

Mostrar ventana de dialo-
go de confirmacion al eli-
minar objetos

Muestra un aviso al eliminar objetos.

Mostrar ventana de dialo-
go de confirmacion al eli-
minar objetivos y las ins-
trucciones de movimiento
correspondientes

Muestra un aviso al eliminar objetivos e instrucciones de mo-
vimientos.

Poner en primer plano la
ventana de salida si se
muestra un mensaje de
error

Active esta casilla de verificacién para poner en primer plano
la ventana de salida si se muestra un mensaje de error.

Opciones:General:Autoguardado

Activar autoguardado de
RAPID

Esta casilla de verificacion viene seleccionada de forma
predeterminada. Los programas de RAPID se guardan auto-
maticamente cada 30 segundos.

Activar autoguardado de es-

tacion

Las estaciones no guardadas se guardan automaticamente
en el intervalo especificado en la casilla intervalo de minu-
tos.

Opciones:General:Archivos y carpetas

Ubicacion de los documen-
tos del usuario

Muestra la ruta predeterminada de la carpeta de proyectos.

Ubicacion de proyectos
locales

Muestra la ruta predeterminada de la carpeta de proyectos.

Para navegar hasta la carpeta de proyectos, haga clic el boton
Examinar.

Crear automaticamente
subcarpetas de documen-
to

Active esta casilla de verificacion para permitir la creacion de
subcarpetas individuales para tipos de documentos.

intervalo de minutos

Especifique en este cuadro el intervalo que debe transcurrir
entre guardados con el Guardado automatico.

Ubicaciones de documen-
tos

Abre la ventana de dialogo Ubicaciones de documentos.




Borrar estaciones y contro-
ladores recientes

Borra la lista de estaciones y controladores utilizados recien-
temente.

Ubicacion de paquete de
distribucion adicional

RobotWare 6 y los grupos de medios de los complementos
relacionados de RobotWare se distribuyen en forma de paque-
tes de distribucion. Para que RobotStudio los encuentre, es
necesario situarlos en una carpeta especifica. Si no se especi-
fica la carpeta, se usa la ubicacion predeterminada.

En una instalacién de Windows en lengua inglesa, la carpeta
es C:\User\<user name>\AppData\Local\ABB\DistributionPac-
kages.

La ubicacion puede personalizarse indicando aqui una ruta de
busqueda.

Descargar paquetes a esta
ubicacion

Active esta casilla de verificacion para descargar los paquetes
de usuario en la ubicacion definida por el usuario en lugar de
la carpeta predeterminada.

Ubicacion de RobotWare
desempaquetado

Muestra la ruta predeterminada de la carpeta de RobotWare
desempaquetada.

Grupo de medios para
RobotWare 5.x

Aqui es donde RobotStudio busca los grupos de medios de
RobotWare 5.xx.

Opciones:General:Captura de pantalla

Toda la ventana de aplica-
cion

Seleccione esta opcidn para capturar toda la aplicacion.

Ventana de documento
activa

Seleccione esta opcion para capturar la ventana de documento
activa, tipicamente la ventana de graficos.

Copiar a Portapapeles

Active esta casilla de verificacidn para guardar en el Portapa-
peles del sistema la imagen capturada.

Guardar en archivo

Active esta casilla de verificacién para guardar en un archivo
la imagen capturada.

Ubicacion

Especifique la ubicacién del archivo de imagen. La ubicacion
predeterminada es la carpeta de sistema Mis imagenes.

Busque la ubicacién.

Nombre de archivo

Especifique el nombre del archivo de imagen. El nombre pre-
determinado es RobotStudio, al que se afade la fecha.

Lista de sufijos de archivo

Seleccione el formato de archivo deseado. El formato prede-
terminado es * JPG.

Opciones:General:Grabadora de pantalla

Frecuencia de fotogramas

Especifique la frecuencia de fotogramas, en fotogramas por
segundo.

Iniciar grabacion tras

Seleccione esta opcidn para iniciar la grabacion tras el tiempo
especificado.

Detener grabacion tras

Seleccione esta opcion para detener la grabacion tras el tiempo
especificado.

Incluir el cursor del raton
para Grabar graficos y
Grabar aplicacion

Seleccione esta opcidn para incluir el cursor del raton para las
funciones Grabar aplicacion y Grabar graficos.

Resolucion - Igual que la
ventana

Seleccione esta opcidn para usar la misma resolucién que la
de la ventana de graficos.




Resolucion - Resolucion
de limite

Seleccione esta opcidn para reducir la resolucién de acuerdo
con los valores de Anchura maxima y Altura maxima que es-
pecifique.

Anchura maxima

Especifique la anchura maxima en pixeles.

Altura maxima

Especifique la altura maxima en pixeles.

Compresion de video

Seleccione el formato de compresion de video.
Tenga en cuenta que el formato DivX no se admite.

Ubicacion

Especifica la ubicacion de los videos.

Nombre de archivo

Introduzca un nombre de archivo para guardar el archivo de
salida en formato MP4.

Opciones:Robotics:Editor de texto

Mostrar nimeros de linea

Active esta casilla de verificacion para ver numeros de linea
en el Editor de RAPID.

Mostrar regla

Active esta casilla de verificaciéon para mostrar la regla en el
Editor de RAPID.

Mostrar espacio en blanco

Active esta casilla de verificaciéon para mostrar los caracteres
de espacio en blanco en el Editor de RAPID.

Ajuste de palabras

Active esta casilla de verificacion si desea ajustar las lineas
largas.

Convertir tabuladores en
espacios

Active esta casilla de verificacion para convertir los tabuladores
en espacios en el Editor de RAPID.

Tamano de tabulador

Especifique el numero de espacios para cada pulsacion de la
tecla de tabulador.

Estilos de texto de RAPID

Especifique el aspecto de las distintas clases de texto.

Color de texto

Especifica el color del texto del Editor de RAPID.

Color de fondo

Especifica el color de fondo del Editor de RAPID.

Negrita Active esta casilla de verificacidn para las fuentes en negrita
del Editor de RAPID.
Cursiva Active esta casilla de verificacion para las fuentes en cursiva

del Editor de RAPID.

Seguir el puntero del pro-
grama de forma predeter-
minada

Seleccione esta casilla de verificacién para activar el puntero
de programa de forma predeterminada.

Opciones:Robotics:Programacion grafica

Mostrar ventana de dialo-
go en advertencias sobre
objetos de trabajo defini-
dos globalmente

Active esta casilla de verificacion si desea que RobotStudio
muestre una advertencia si hay objetos de trabajo con el mismo
nombre que ya estan declarados en otras tareas. Valor prede-
terminado: activada.

Mostrar ventana de dialo-
go de sincronizacion tras
cargar un programa/modu-
lo

Active esta casilla de verificacién si desea que se muestre la
ventana de dialogo de sincronizacion si ha cargado un progra-
ma o un moédulo. Valor predeterminado: activada.

Mostrar una notificacion
de que se han utilizado los
datos predeterminados

Active esta casilla de verificacién si desea recibir un aviso para
indicar que wobj0 y/o tool0 estan activos y se utilizaran en la
accion actual. Valor predeterminado: activada.




Usar como activa al crear
datos de herramienta

Active esta casilla de verificacién si desea que los datos de
herramienta recién creados sean los datos activos. Valor pre-
determinado: activada.

Usar como activa al crear
objetos de trabajo

Active esta casilla de verificacion si desea que los objetos de
trabajo recién creados sean los activos. Valor predeterminado:
activada.

AutoPath

Especifique la separacion maxima permitida al crear una tra-
yectoria de AutoPath.

Opciones:Robotics:S

incronizacion

Usar las ubicaciones de
sincronizacion predetermi-
nadas

La conversion de datos, por ejemplo de un objetivo a un objeto
de trabajo, debe utilizar el comportamiento predeterminado
para las ubicaciones de sincronizacion. Valor predeterminado:
activada.

Mostrar la notificacion de
ubicaciones de sincroniza-
cion predeterminadas

Notifica el comportamiento descrito arriba. Valor predetermina-
do: activada.

Ubicaciones de declara-
cion predeterminada

Especifica las ubicaciones de los objetos correspondientes al
sincronizarse con el controlador virtual.

Opciones:Robotics:Mecanismo

Vector de aproximacion

Seleccione el vector de aproximacion. Valor predeterminado:
Z.

Vector de recorrido

Seleccione el vector de recorrido. Valor predeterminado: X.

Cuando salte a una posi-
cion o instruccion de mo-
vimiento con una configu-
racion no definida
Mostrar el dialogo
para ajustar la confi-
guracion

Utilizar la configura-
cion mas proxima a
la actual

Seleccione la opcidn requerida para que la configuracién per-
mita al usuario establecer la configuracién o seleccionar la
configuracién mas cercana a la actual al saltar a una posicion
0 a una instruccién de movimiento. Mostrar dialogo para
ajustar la configuracion es la opcion predeterminada.

Opciones:Robotics:Virtual Controller

Siempre visible

Active esta casilla de verificacién si desea que el FlexPendant
esté siempre visible. Valor predeterminado: activada.

Activar transparencia

Active esta casilla de verificacion si desea que las distintas
partes del FlexPendant virtual sean transparentes. Valor pre-
determinado: activada.

Registro

Después de reiniciar el controlador,

Active esta casilla de verificacion para registrar la salida
de la consola en el archivo console.log del directorio
del controlador

Active esta casilla de verificacion para registrar la salida
de la consola en una ventana de consola

Abrir automaticamente
ventana de operador vir-
tual

Active esta casilla de verificacion para abrir automaticamente
la ventana de operador virtual.

Poner en primer plano la
ventana del operador si se
afiade un mensaje

Active esta casilla de verificacién para activar la funcion de
ventana de operador si se afiade un mensaje. Valor predeter-
minado: Activado.




Opciones:En linea:Autenticacion e Idioma

Usuarios recientes

Enumera los usuarios recientes.

Eliminar/Eliminar todos

Haga clic en estos botones para eliminar uno o todos los
usuarios recientes, respectivamente.

automatico

Permitir cierre de sesion

Active esta casilla de verificacion si desea cerrar automatica-
mente la sesion.

Tiempo limite

Determina la duracién de la sesidn antes del cierre automatico
de la sesion.

Muestra idiomas para los

les como registros de
eventos.

dio

dant

textos del controlador, ta-

» |dioma de RobotStu-

+ |dioma del FlexPen-

Seleccione la aplicacion que controla el idioma de los registros
de eventos del controlador.

Opciones: En linea: Monitor en linea

Frecuencia de actualizacion (s)

Especifica el intervalo de actualizacion.

nes

Limites de articulaciones de revolucio-

Establece el limite de revoluciones para las arti-
culaciones.

Limites de articulaciones lineales

Establece el limite lineal para las articulaciones.

Singularidades

Establece las singularidades.

Opciones:En linea:Trabajos

sados en paralelo

Numero maximo de dispositivos proce-

Especifica el nimero de dispositivos para los
cuales se ejecuta un trabajo en paralelo.

informes

Directorio para archivos de registro y de

Especifica el directorio para archivos de regis-
tro/informe.

Opciones:Seguridad:Visual SafeMove

do

Informe de configuracion de seguridad
« Nombre de archivo predetermina- | del informe de configuracion de seguridad.

Muestra el nombre de archivo predeterminado

Opciones:Graficos:Apariencia

Antialiasing

Desplace el control deslizante para controlar el nivel de multi-
muestreo utilizado para suavizar los bordes dentados. Las

opciones disponibles varian en funcién del hardware. RobotS-
tudio debe ser iniciado para que se aplique esta configuracion.

Font (Fuente)

Especifica la fuente utilizada en los marcados.

lluminacion avanzada

Active la casilla de verificacion para activar la iluminacién
avanzada de forma predeterminada.

Perspectiva

Haga clic en esta opcidn para ver la vista de perspectiva del
objeto de forma predeterminada.

Ortografica

Haga clic en esta opcidn para ver la vista ortografica del objeto
de forma predeterminada.




Color de fondo personali-
zado

Haga clic en el rectangulo coloreado para cambiar el color
predeterminado del fondo.

Mostrar suelo

Active la casilla de verificacion si desea que se muestre el
suelo (en z=0) de forma predeterminada. Para cambiar el color
del suelo, haga clic en el rectangulo coloreado. Valores prede-
terminados: activada.

Transparente

Active la casilla de verificacion si desea que el suelo sea
transparente de forma predeterminada. Valores predetermina-
dos: activada.

Mostrar cuadricula UCS

Active la casilla de verificacion si desea que se muestre la
cuadricula de UCS. Valor predeterminado: activada.

Separacion de cuadricula

Para cambiar la separacion de la cuadricula de UCS en las di-
recciones de las coordenadas X e Y, introduzca el valor nece-
sario en el cuadro. Valor predeterminado: 1000 mm (o su
equivalente en otras unidades).

Mostrar sistema de coor-
denadas UCS

Active la casilla de verificacion si desea que se muestre el
sistema de coordenadas UCS. Valor predeterminado: activada.

Mostrar sistema de coor-
denadas mundo

Active la casilla de verificacion si desea que se muestren los
sistemas de coordenadas. Valor predeterminado: activada.

Mostrar botones de nave-
gacion y seleccion

Active esta casilla de verificacion para disponer de botones
de navegacion y seleccion en la ventana de graficos.

Mostrar la guia de acce-
sos directos

Muestra las acciones de teclado y raton disponibles. Valor
predeterminado: seleccionado.

Las opciones que seleccione entraran en vigor al crear una nueva estacion o al
seleccionar Parametros de vista predeterminados en el menu Configuracion de
la pestana Vista de la cinta Herramientas graficas.

Opciones:Graficos:Rendimiento

Nivel de detalle de repre-
sentacion

Indique si el nivel de detalle debe ser Auto, Mas exacto, Media-
no o Menos exacto. Valor predeterminado: Auto.

Representar ambas caras
de superficies

Active la casilla de verificacion si desea omitir los triangulos
que estén orientados hacia atras. Valor predeterminado: acti-
vada.

La ocultacion de los triangulos orientados hacia atras aumenta
el rendimiento de los graficos, pero puede dar lugar a una re-
presentacion inesperada de las superficies en los modelos
cuyas caras no estan orientadas correctamente.

Ocultar objetos mas pe-
quenos de

Seleccione el tamafo en pixeles por debajo del cual no se
tienen en cuenta los objetos. Valor predeterminado: 2 pixeles.

Calidad de la sombra

Seleccione la calidad de la sombra, esta seleccion requiere
restablecer RobotStudio.

Las opciones que seleccione aqui son genéricas para todos los objetos de
RobotStudio. Sin embargo, la ventana de dialogo Apariencia de graficos permite
redefinir algunos de estos ajustes en objetos individuales.

Opciones:Graficos:Comportamiento

Navegacion

Seleccione una actividad de navegacién y a continuacién es-
pecifique los botones del ratén que se van a utilizar para la
actividad de navegacion seleccionada.




Sensibilidad de navega-
cion

Seleccione la sensibilidad de navegacion que desee al utilizar
los movimientos del ratén o los botones de navegacion. Para
ello, haga clic en la barra y arrastrela hasta la posicion deseada.
Valor predeterminado: 1.

Ajuste automatico de la
distancia del centro de
vista

Seleccione esta opcidn para ajustar automaticamente la distan-
cia del centro de vista al girar o ampliar una vista 3D.

Radio de seleccion (pixe-
les)

Para cambiar el radio de seleccion (es decir, a qué distancia

debe estar el puntero del raton al hacer clic para que se selec-
cione un elemento), introduzca en el cuadro de valor el valor

de pixeles necesario. Valor predeterminado: 5.

Color de resalte de selec-
cion

Haga clic en el rectangulo coloreado para cambiar el color de
resalte.

presentacion preliminar
de seleccion

Active la casilla de verificacién para permitir el resalte temporal
de los elementos que pueden seleccionarse cuando el raton
pase sobre ellos. Valor predeterminado: activada.

Mostrar sistema de coor-
denadas local para obje-
tos seleccionados

Active la casilla de verificacion para mostrar el sistema de
coordenadas local de los objetos seleccionados. Valor prede-
terminado: activada.

Opciones:Graficos:Geometria

Nivel de detalle

Especifique el nivel de detalle necesario al importar geometrias.

Seleccione Fino, Mediano o Grueso, en funcién de las necesi-
dades.

Opciones:Graficos:Estéreo/RV*

Salida especular

Muestra la imagen disponible en las gafas de RV en la vista Gra-
ficos.

Clase

Mueva el control deslizante para ajustar la calidad de la imagen
a un nivel de retardo aceptable.

Desactivar antialiasing

Esta opcidn viene desactivada de forma predeterminada para un
mejor rendimiento.

Opciones:Simulacion:Reloj de simulacion

Velocidad de simulacién

Permite ajustar la velocidad de simulacion con respecto al
tiempo real. Puede ajustar la velocidad de la simulacion a un
maximo del 200%.

Lo mas rapido posible

Active esta casilla de verificacién para ejecutar la simulacion
lo mas rapido posible.

Al seleccionar esta opcion, el control deslizante de velocidad
de simulacidn se desactiva.

Simulacion de paso de
tiempo

Especifica el paso de tiempo de simulacion.

Opciones:Simulacidn:Colision

Realizar deteccion de coli-
siones

Indique si desea que la deteccion de colisiones se realice du-
rante la simulacion o siempre. Valor predeterminado: siempre.

Pausar/detener simulacion
en colision

Active esta casilla de verificacidn si desea que la simulacion
se detenga en el lugar de una colisién o una casi colision. Valor
predeterminado: desactivada.




Registrar colisiones en
ventana de salida

Active esta casilla de verificacién si desea que las colisiones
queden registradas en la ventana de salida. Valor predetermi-
nado: activada.

Registrar colisiones en

Active esta casilla de verificacidn si desea que las colisiones

archivo: queden registradas en un archivo. Para buscar el archivo en
el que desea realizar el registro, haga clic en el boton Examinar.
Valor predeterminado: desactivada.

Ver Haga clic en este botén para abrir con el Bloc de notas el ar-
chivo de registro especificado en el cuadro Archivo.

Borrar Haga clic en este boton para borrar el archivo de registro es-

pecificado en el cuadro Archivo.

Haga clic en este botdn para buscar el archivo en el que desee
registrar las colisiones.

Permitir deteccion rapida
de colisiones

Active esta casilla de verificacion para aumentar el rendimiento
mediante la deteccidn de colisiones entre rectangulos geomé-
tricos delimitadores en lugar de triangulos geométricos. Esto
puede dar lugar a la deteccion de falsas colisiones, dado que
los triangulos son la geometria real y los rectangulos delimita-
dores son siempre mayores. Sin embargo, las colisiones au-
ténticas si se detectaran. Cuanto mayor es el objeto, mayor
es el numero de colisiones falsas que pueden detectarse.

Opciones:Simulacién:Fisica

colisién

Nivel de detalle de la geometria de |Mueva el control deslizante para establecer que la

fisica de la geometria de colisidon sea mas rapida
0 mas precisa.

ejemplo un robot.

Habilita automaticamente el compor- | Marque esta casilla para afadir comportamiento
tamiento fisico de los objetos cuando | fisico de forma automatica a todos los objetos
se unen a un objeto cinematico, por |unidos a un objeto cinematico, por ejemplo un ro-

bot. Valor predeterminado: desactivado.







B Terminologia

A
ABB Library

Complemento

Clave de activacion

El repositorio predeterminado de robots, posicionadores y tracks descargados y
sus galerias correspondientes.

Un programa de software que amplia las capacidades de RobotStudio o RobotWare.
La creacion de complementos también es la forma recomendada de que los
desarrolladores independientes anadan nuevas caracteristicas a RobotWare o
RobotStudio.

Un complemento de RobotWare contiene médulos de RAPID y archivos de
configuracién que almacenan el cédigo para cargar el complemento y configurarlo
en la puesta en marcha. El complemento también puede incluir archivos .xml con
mensajes del registro de eventos en distintos idiomas. Los complementos pueden
empaquetarse mediante el uso de la herramienta RobotWare Add-In Packaging,
que puede descargar desde
https://new.abb.com/products/robotics/software-and-digital/downloads

Una cadena de 25 caracteres que ABB envia por correo electrénico al comprar
RobotStudio. Esta clave sirve para activar la licencia independiente de RobotStudio
durante la activacion manual si no se dispone de conexion a Internet.



B

Base de coordenadas de la base
El sistema de coordenadas de la base se denomina base de coordenadas de la
base (BF). La base de coordenadas de la base para el robot se ubica en el centro
de su pie. Describe la ubicacion del robot en relacién con el sistema de
coordenadas mundo.

xx0300000495

Articulacién de rétula
Definida por un punto que permite la rotacion libre aunque sin traslacion.

Cuerpo
Un cuerpo es una forma que puede ser macizo, una superficie o una curva.

Boot Server
Software instalado en el controlador junto con RobotWare. Boot Application en el
FlexPendant copia los archivos de instalacion para el sistema seleccionado en la
bandeja de entrada del controlador. La aplicacion Boot Server en el controlador
de robot utiliza estos archivos en la bandeja de entrada del controlador para crear
un sistema RobotWare en la tarjeta de memoria del controlador de robot. Cuando
la instalacion finaliza, se inicia el sistema RobotWare seleccionado.

Punto de interrupcién
Un punto de interrupcion es un paro intencional establecido para depuracion en
un programa de RAPID. Un punto de interrupcién es una senal que indica al
depurador que detenga temporalmente el programa de RAPID en un punto
especifico. Cuando la ejecucion se detiene en un punto de interrupcion, el programa
se encuentra en modo de interrupcion.



Cc

Paro de categoria 0

Paro de categoria 1

Tal como se define en IEC 60204-1, paro mediante retirada inmediata de la
alimentacidn de los actuadores de la maquina.

Tal como se define en IEC 60204-1, un paro controlado con alimentacidn disponible
para los actuadores de la maquina para lograr el paro y posteriormente retirada
de la alimentacién cuando se alcanza el paro.

Suma de comprobacién

Plano de corte

Una suma de comprobacion es una cadena de texto obligatoria, exclusiva y
generada automaticamente de 64 caracteres adjunta al archivo de configuracion
de seguridad de un controlador. Esta cadena captura cualquier cambio que pueda
ocurrir en el archivo durante la transmision o instalacién. Se aplica al archivo de
configuracién de seguridad que Visual SafeMove crea.

Un plano de corte es un plano infinito imaginario que corta los objetos geométricos
de la estacion. Permite que el usuario corte para separar temporalmente piezas
del modelo para ayudar a visualizar el interior de una geometria o malla. Los objetos
que se encuentren a un lado del plano son visibles, mientras que los del otro lado
son invisibles. Una estacion puede contener multiples planos de corte, pero cada
vista Graficos puede tener un unico plano de corte activo.

Geometria de colision

La geometria de colisidn es la forma modificada de un objeto donde los bordes
filosos y las superficies desparejas se eliminan para facilitar los calculos de la
colision. La geometria de colision simplificada se utiliza en simulaciones fisicas.
RobotStudio utiliza geometria regular para deteccion de colisiones.

Deteccioén de colisiones

Conjunto de colision

Resulta util para identificar intersecciones entre objetos 3D en una estacion durante
la fase de programacion y detectar cualquier posible colision con el robot.
Contribuye a modificar programas del robot de forma correspondiente y evitar
colisiones en el area de produccién en tiempo de ejecucion. Existe una penalizacién
de rendimiento cuando se utiliza deteccién de colisiones, ya que se trata de una
funcioén que utiliza las capacidades informaticas de forma intensiva y requiere una
gran cantidad de recursos informaticos para los calculos de colisiones. En
consecuencia, se recomienda que incluya piezas que puedan colisionar
potencialmente y excluya otras piezas durante los calculos de colisiones.

Un conjunto de colisién es un par de conjuntos de objetos que se someten a una
comprobacion para identificar colisiones mutuas. Un uso comun de conjuntos de
colisidn consiste en crear uno para cada robot en la estacion. Afhada el robot y su
herramienta en el primer conjunto de objetos y los objetos con respecto a los que
desee comprobar la colision en el otro. Cada conjunto de colision puede activarse
y desactivarse separadamente.



Curva

Articulacién cilindrica

Una curva representa un objeto unidimensional como una linea, una circunferencia,
un arco, un poligono, una polilinea o un eje.

Definida por una linea, es una combinacidn de articulacion prismatica y de rotacion.

Sistema de coordenadas

Tiempo de ciclo

Un sistema de coordenadas especifica la posicion y orientacion de un objeto en
el espacio tridimensional mediante tres coordenadas x, y y z. La orientacién de
un objeto puede especificarse mediante el uso de tres angulos o cuadrantes.
RobotStudio permite el uso de los siguientes sistemas de coordenadas para definir
la orientacion y colocacién de componentes. Un sistema de coordenadas define
un plano o un espacio con ejes, partiendo de un punto fijo conocido como origen.
Los objetivos y las posiciones de robot se localizan mediante medidas a lo largo
de los ejes de los sistemas de coordenadas. Los robots utilizan varios sistemas
de coordenadas, cada uno de ellos adecuado para tipos concretos de movimientos
o programaciones. RobotStudio utiliza los siguientes sistemas de coordenadas:
mundo, local, UCS, objeto de trabajo activo, herramienta activa.

« El sistema de coordenadas de la base se encuentra en la base del robot. Es
la forma mas facil de mover Unicamente el robot de una posicion a otra.

» El sistema de coordenadas del objeto de trabajo depende de la pieza de
trabajo y con frecuencia es el mas adecuado para la programacion del robot.

« El sistema de coordenadas de la herramienta o Tool Center Point frame
(TCP) define la posicion de la herramienta que utiliza el robot al alcanzar los
objetivos programados.

- Elsistema de coordenadas mundo define la célula de robot, todos los demas
sistemas de coordenadas estan relacionados con el sistema de coordenadas
mundo. El sistema de coordenadas mundo tiene su punto cero en una
posicion fija de la célula o la estacidn. Por eso resulta util a la hora de manejar
varios robots o robots que son movidos por ejes externos.

De forma predeterminada, el sistema de coordenadas mundo coincide con el
sistema de coordenadas de la base. El sistema de coordenadas del usuario resulta
util a la hora de representar equipos que sostienen otros sistemas de coordenadas,
por ejemplo objetos de trabajo.

Las simulaciones se calculan ciclicamente. El tiempo de ciclo especifica el periodo
de tiempo en el que deben realizarse los célculos y deben intercambiarse los datos.

D

Drive Module

Aloja la fuente de alimentacidn y las unidades de accionamiento del robot y motores
adicionales. Si el sistema incorpora ejes externos, los médulos de accionamiento
correspondientes deben estar presentes.



Paquete de distribucion

Paquete de distribucién es la unidad béasica para la distribucidn e instalacion.
Componentes del paquete son las unidades de distribucién mas pequenas e
indivisibles que contienen una version y tipo, por ejemplo, un complemento de
RobotWare. El contenido de paquete de distribucion puede instalarse en un
dispositivo integrado, como por ejemplo el controlador de robot. RobotWare 6 y
grupos de medios de los complementos relacionados de RobotWare se empaquetan
y distribuyen en carpetas especificas, denominadas paquetes de distribucion.

En una instalacion de Windows en lengua inglesa, la carpetaes C. \ User\ <user
nane>\ AppDat a\ Local \ ABB\ Di stri buti onPackages, esta ubicacion puede
personalizarse. Cada paquete de distribucion puede constar de uno o varios
productos. Cuando se distribuye como un archivo, el sufijo del archivo es .rspak.
Utilice el comando Install Package (Instalar paquete) de la pagina Add-Ins
(Complementos) para instalar un paquete de distribucion.

Ubicaciones de paquetes de distribucion

En RobotStudio 6, RobotWare y los paquetes relacionados se consideran datos
de aplicacion. Existe un paquete de distribucion en las ubicaciones indicadas a
continuacion.

« ProgramData: se utiliza cuando los datos de la aplicacion son compartidos
por varios usuarios del ordenador. Si RobotWare esta instalado con
RobotStudio, la ruta es %°r ogr anDat a% ABB | ndustrial | T\ Robotics
| T\Di stributionPackages\.

» LocalAppData: se utiliza si un usuario particular instala un paquete o un
manifiesto. Si se instala RobotWare con RobotStudio, la ruta es
User s\ <user nane>\ AppDat a\ Local \ ABB | ndustrial | T\Robotics
| \Di stributionPackages .

» Ubicacion personalizada (opcional): puede usarse cuando varios usuarios
comparten un almacén de paquetes. Para obtener mas informacion, consulte
Ubicacion de paquete de distribucion adicional en RobotStudio
Opciones:General:Archivos y carpetas.

E

Eje externo

Punto de entrada

Los equipos en movimiento controlados por el controlador de robot (ademas del
robot) se designan como un eje externo, por ejemplo Track Motion, un posicionador,
etc.

Punto en el que se inicia la ejecucion de programa.
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Base de coordenadas

Cara

Base de coordenadas es la representacion visual de un sistema de coordenadas
en RobotStudio.

- La posicion de un componente se representa en relacién con las bases d
coordenadas mundo, de base y de objeto de trabajo.

- El formato de orientacién se establece en cuaternio o angulos Euler.
- El formato de angulo de posicién se establece en Angulos.

« La presentacion de la unidad de angulos puede establecerse en Grados o
Radianes.

Cada superficie del cuerpo se denomina una cara. Los cuerpos macizos son objetos
tridimensionales, que se componen de caras. Un sélido en 3D real es un cuerpo
que contiene varias caras.

Modo de ejecucion libre

Los controladores funcionan de forma independiente entre si. El tiempo de ciclo
sera preciso pero la sincronizacién para definir sefiales y activar eventos sera
imprecisa.

G

Geometria

La representacion tridimensional de objetos reales como caja, cilindro, etc. Los
modelos de CAD de las piezas de trabajo y los equipos personalizados se importan
como geometrias en la estacion. La geometria consta de dos capas: la
representacion matematica de la curvas y superficies, conocidas como
representacion de limites (BReos), y la capa gréfica, que contiene triangulos que
aproximan los BReps. La capa grafica se utiliza en la deteccion de colisiones y
para la visualizacién de la capa matematica.

Plantillas de instrucciones

Un archivo de instruccion de RAPID (plantilla) que contiene valores de argumentos
predefinidos que se utilizan para crear nuevas instrucciones. Estas plantillas
pueden crearse para instrucciones de RAPID en el controlador virtual.

J

Articulacion

Un eje define como se conectan los eslabones situados alrededor. Los tipos de
ejes mas habituales son prismatico o lineal. No obstante, también existen
articulaciones de roétula, cilindricas y de bloqueo.
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Licencia

Las funciones de RobotStudio se activan con la clave de activacion, La clave de
activacion es una clave de 25 caracteres que adquiere validez con la compra de
RobotStudio. Las opciones de RobotWare son activado/desbloqueado por uno o
mas archivos de licencia de RobotWare (.flf). Es posible combinar varios archivos
de licencia para un RobotWare. El archivo de licencia se suministra con el robot.
Para ampliar el controlador virtual con mas opciones de RobotWare, pongase en
contacto con ABB. Durante la compilacion o modificacion del RobotWare, en el
Administrador de instalacion solo estaran disponibles para seleccidn las opciones
de RobotWare activadas/desbloqueadas por el archivo de licencia.

La licencia de RobotWare decide las partes de RobotWare (modelos de robot
compatibles, opciones, etc.) que deben formar parte del sistema. Al ejecutar un
sistema en un controlador de robot, es necesario construirlo con la licencia
suministrada junto con el robot. Para ejecutar un controlador virtual (para
simulaciones en RobotStudio) se puede utilizar una licencia virtual o de un robot
real. Utilizar una licencia de un robot real es una forma rapida de asegurarse de
que el controlador virtual coincide con ese robot. El uso de una licencia virtual
ofrece la posibilidad de simular y evaluar cualquier modelo de robot con cualquier
configuracién. Un controlador virtual construido con una licencia virtual no puede
ejecutarse en un controlador de robot.

Archivos de biblioteca

Origen local

Los archivos de biblioteca son archivos externos reutilizables e independientes
que se afiaden a una estacién de RobotStudio. La gama de robots de ABB se
descargan como archivos de biblioteca. Los archivos de biblioteca contienen datos
geomeétricos y datos especificos de RobotStudio. Por ejemplo, si se guarda una
herramienta como archivo de biblioteca, los datos de la herramienta se guardan
junto con los datos de CAD.

Todos los objetos incluyen sus propios sistemas de coordenadas denominados
sistema de coordenadas local. Las dimensiones del objeto se definen en relacion
con este sistema de coordenadas. Cuando se hace referencia a la posicion del
objeto desde otros sistemas de coordenadas como WCS, el origen local del objeto
se utiliza como el punto de referencia.

Articulacion de bloqueo

Eslabon

Conecta dos objetos y no les permite que se muevan uno con respecto al otro.

Un eslabdn es una pieza mecanica. Varios eslabones se conectan a través de ejes
para crear un manipulador (mecanismo).



Mecanismo

MultiMove

Marcas

Unidad mecanica

Médulo

Un nuevo mecanismo es una representacion grafica de un robot, herramienta, eje
externo o dispositivo. Las distintas partes de un mecanismo se mueven a lo largo
de ejes o alrededor de ellos.

Controla hasta 4 robots (36 ejes) simultaneamente. En un sistema MultiMove, los
robots comparten los objetos de trabajo comunes, lo que requiere patrones
coordinados complejos. MultiMove también facilita un cambio dinamico entre
movimiento independiente y coordinado.

Una marca es un cuadro de texto mostrado en los graficos en 3D. Pertenece a la
estacion y aparece como una burbuja de texto que apunta a una posicién en la
ventana Graficos.

xx1900000306

Una unidad mecanica es la representacién de un robot o uno o mas ejes externos
en el controlador de robot, por ejemplo, robot, Track Motion, etc.

El cédigo de RAPID del controlador se estructura en médulos. Un médulo contiene
varias rutinas de tipo procedimiento, funcidn o trap. Existen dos tipos de médulos:
sistema y programa.



N

Casi colision

Las casi colisiones se producen cuando los objetos de los conjuntos de colisidn
se encuentran cerca entre si pero se evita la colision. Cada conjunto de colision
tiene su propia configuracion de casi colision. La funcion de casi colision puede
utilizarse para afiadir un margen para colisiones y para medir la distancia entre
los componentes en la estacion durante los movimientos.

(0

Fuera de linea

Orientacion

El usuario esta desconectado de un controlador de robot y trabaja con un
controlador virtual.

La orientacién de un objeto, como por ejemplo una linea, plano o cuerpo rigido es
su ubicacion en el espacio. Se trata de la rotacidon imaginaria que resulta necesaria
para mover el objeto de una ubicacion de referencia hasta su ubicacién actual. Es
posible que una rotacién no sea suficiente para alcanzar la ubicacion actual y
resulte necesario afadir también una traslacion imaginaria. La combinacion de
ubicacion y orientacidn describe plenamente cdmo se ubica el objeto en el espacio.
La rotacidn y traslacién imaginaria indicadas anteriormente pueden planificarse
para que ocurran en cualquier orden, ya que la orientacion de un objeto no cambia
cuando se traslada, y su ubicaciéon no cambia cuando gira.

Los formatos de orientacién disponibles en RobotStudio son Cuaternio, angulos
Euler y angulos RPY.

Cuaternio

Un cuaternio es una representacion matematica de la orientacion. Se trata de
puntos en el espacio representados por sus coordenadas. Un cuaternio consta de
cuatro valores entre -1 y 1. La suma de sus cuadrados debe ser igual a uno, es
decir, debe ser normalizado (en cuyo caso puede denominarse cuaternio unidad).

Angulos Euler

El término Euler implica que cada angulo se aplica al sistema de coordenadas
original (antes de que se apliquen las rotaciones). Los angulos describen
orientaciones alrededor de diferentes ejes y en diferente orden. La convencion
utilizada en RobotStudio y para el controlador IRC5 es Euler ZYX, lo que implica
que el primer valor describe el angulo para girar alrededor del eje z, el segundo
valor describe el angulo de orientacion alrededor del eje y original y el ultimo valor
describe la orientacidn alrededor del eje x original. Existen también otras
convenciones como Euler ZYZ y Euler XYZ que ABB no utiliza.

Angulos RPY

La convencion RPY describe la orientacion con tres angulos y representa la

abreviatura de Roll (balanceo), Pitch (cabeceo), Yaw (guifiada). Puede alcanzarse
cualquier orientacidn de posicion, comenzando desde una orientacidn de referencia
conocida, mediante el uso de una secuencia especifica de rotaciones intrinsecas,
cuyas magnitudes son los angulos Euler de la orientacién de posicion. La diferencia
en comparacion con la convencion de Euler consiste en que cada angulo describe



la orientacion alrededor de un nuevo sistema de coordenadas girado. Al girar
utilizando la convencién RPY, el primer angulo describe la orientacion alrededor
del eje x (igual que Euler), pero el segundo angulo describe la orientacion alrededor
del eje y del sistema de coordenadas girado (diferente de Euler) y el dngulo z
describe la orientacion alrededor del eje z girado. La representacion RPY es el
equivalente de la representacion Euler ZYX.

Programacion fuera de linea

Programacion de robots mediante el uso del controlador virtual.

Arquitectura unificada de comunicaciones de plataforma abierta (OPC UA)

En linea

Se trata de un protocolo independiente de plataforma y comunica los datos de
forma continua entre los PLC de la planta de produccién, las RTU de campo, las
estaciones HMI y las aplicaciones de software en los ordenadores de sobremesa.
Incluso cuando el hardware y el software son de diferentes proveedores, la
conformidad con OPC hace posible la comunicacion continua en tiempo real.

El usuario esta conectado directamente a un controlador de robot a través de la
red.

P

Trayectoria

Componente

Pack & go

Una trayectoria es una secuencia de posiciones con instrucciones de movimiento
que el robot sigue.

El nodo superior de una geometria se denomina pieza.

Alternativa para compartir estaciones de RobotStudio mediante la combinacion
de la estacion y controladores virtuales empaquetados en un archivo.

Comportamiento fisico

Representa hasta qué punto se simulara el comportamiento fisico de un objeto,
pudiendo asignarse cualquiera de los siguientes tipos:

- Dinamico: para un objeto dinamico, la simulacion fisica controla su
movimiento, que se ve afectado por la gravedad. Puede interactuar con otros
objetos de la simulacidn fisica.

- Cinematico: en este caso, un objeto interactua con otros objetos simulados,
pero su movimiento se controla fuera de la simulacién fisica; por ejemplo,
un robot cuyo movimiento se controla mediante un controlador de robot es
un objeto que representa un comportamiento cinematico.

« Fijo: un objeto fijo participa en la simulacion fisica, pero permanece en una
posicion fija como si tuviera una masa infinita. Otros objetos pueden
colisionar con él pero no habra ningun movimiento resultante.

« Inactivo: en este caso, el objeto no participa en la simulacién fisica, otros
objetos se mueven a través de este objeto sin colisionar.



Posicionador
Se utiliza un posicionador para situar una pieza de trabajo para mejorar el acceso
al robot. En soldadura al arco, los posicionadores se utilizan para reorientar la
pieza de trabajo de manera que la soldadura siempre se realice verticalmente
debido a la gravedad.

Posicion
Tres coordenadas que describen la posicion x, y y z de un punto en un sistema
de coordenadas definido. En RobotStudio, puede mostrarse la posicién de un

objeto en relacién con los sistemas de coordenadas de referencia mundo, de la
base y de objeto de trabajo.

Producto
En el contexto de RobotWare 6, producto designa colectivamente distintos
elementos de software, tales como RobotWare, complementos de RobotWare,
software de terceros, etc. Se trata de productos de distribucién libre o con licencia;
los productos con licencia requieren un archivo de licencia valido.

Proyecto
Los proyectos anaden estructura a los datos de la estacion. Contiene carpetas
para estructurar los datos de la estacion para mantener juntos los datos
relacionados.

Componente inteligente protegido
Un componente inteligente con edicidn protegida mediante contrasena.

Articulacion prismatica
Permite que dos enlaces conectados se muevan a lo largo de una linea que define
la articulacion.

PLCSIM Advanced
PLC virtual.

R

Claves de Robotware
La clave de RobotWare es la clave de licencia que determina qué modelos de robot
se utilizan y qué opciones de RobotWare deben ejecutarse en el controlador. La
clave de licencia se suministra con el controlador. Las claves de RobotWare
desbloquean las opciones de RobotWare incluidas en el sistema y determinan la
version de RobotWare a partir de la cual se creara el sistema de RobotWare. En
el caso de los sistemas IRC5, existen tres tipos de claves de RobotWare:

+ La clave de controlador, que especifica el controlador y las opciones de
software.

« Las claves de accionamiento, que especifican los robots del sistema. El
sistema cuenta con una clave de accionamiento para cada robot que utiliza.

+ Los complementos especifican las opciones adicionales, como por ejemplo
ejes externos de posicionador.



El uso de una clave virtual permite seleccionar cualquier opcion de RobotWare
que desee, pero los sistemas de RobotWare creados a partir de una clave virtual
solo pueden usarse en entornos virtuales como RobotStudio.

Licencia de RobotWare

Sistema RobotWare

Controlador de robot

RobotWare

RAPID

Rail

Robtarget

Rutina

La licencia desbloquea las opciones de RobotWare, por ejemplo robots y opciones
de RobotWare. Para actualizar de RobotWare versién 5.15 o anterior, sustituya el
ordenador principal del controlador y obtenga licencias de RobotWare 6. Pongase
en contacto con el representante de servicio de ABB Robotics en
www.abb.com/contacts.

Un conjunto de archivos de software que, cuando se cargan en un controlador,
activan todas las funciones, configuraciones, datos y programas que controlan el
robot. Los sistemas RobotWare se crean en RobotStudio. Estos sistemas pueden
guardarse en un PC o en un médulo de control. Los sistemas de RobotWare pueden
ser editados desde RobotStudio o el FlexPendant.

Un controlador de robot fisico. Contiene todas las funciones necesarias para mover
y controlar el robot.

Conjunto de productos de software que se utilizan para configurar un controlador
de robot.

Lenguaje de programacion para el controlador de robot ABB.

Un mecanismo que consta de un eje lineal con un carro sobre el que se monta el
robot.

Los destinos de RobotStudio se traducen en el tipo de datos de RAPID robtarget
durante la sincronizaciéon de RAPID. Define la posicion y orientacién que el TCP
alcanzara. Un robtarget define un punto en el espacio tridimensional cuando esta
asociado a un objeto de trabajo. La posicidn se define de acuerdo con el sistema
de coordenadas del objeto de trabajo, incluido cualquier desplazamiento de
programa.

Una pieza bien definida de un programa para realizar la tarea prevista. Las rutinas
son procedimientos, funciones o traps.

Articulacion de rotacion

Se define mediante una linea alrededor de la que pueden girar las piezas.
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Estacion

Logica de estacion

Estado

Una estacion es la representacion tridimensional de la célula de robot virtual. Se
guarda en un archivo con la extension *.rsstn.

Logica de estacidn define cdmo se conectan los componentes inteligentes y los
controladores virtuales de una estacion.

El estado contiene aspectos modificables seleccionados de los objetos y sus
objetos hijos que se pueden guardar y restaurar cuando sea necesario.

Componentes de estacion

Sincronizacion

Los objetos fisicos como robot, accesorios, herramientas, vallas, etc., que se
utilizan para disefiar una celda robotica eficiente y con capacidad de mantenimiento
se denominan colectivamente como componentes de estacion.

La funcidn de sincronizacién convierte objetivos, objetos de trabajo, herramientas
y trayectorias en el entorno 3D a cédigo de RAPID en el controlador virtual y
viceversa.

Componente inteligente

Sistema

Modelo sélido

Un componente inteligente es un objeto de RobotStudio (con o sin representacion
grafica en 3D) cuyas propiedades se implementan mediante el cédigo
correspondiente o mediante agregacion de otros componentes inteligentes. Los
componentes béasicos que estan disponibles con la instalacion de RobotStudio
proporcionan un conjunto completo de elementos basicos que pueden utilizarse
para crear componentes inteligentes con propiedades mas complejas.

Un conjunto de archivos de software que, cuando se cargan en un controlador,

activan todas las funciones, configuraciones, datos y programas que controlan el
robot. Estos sistemas pueden guardarse en un PC o en un mdédulo de control. Los
sistemas de RobotWare pueden crearse y editarse en RobotStudio o FlexPendant.

Un modelo solido es un conjunto uniforme de principios para modelado matematico
e informatico de modelos tridimensionales, por ejemplo, un mecanismo de robot.
Los modelos solidos son objetos en 3D que se componen de caras que constan

de formas como cajas, conos, cilindros, piramides o esferas.

Sdlidos (solidos primitivos)

Tarea ESTATICA

Formas tridimensionales, como por ejemplo cajas, conos, cilindros, esferas, cuiias,
piramides y roscas. Combine formas primitivas para crear sélidos mas complejos.

Una tarea ESTATICA se reinicia en la posicién actual del robot cuando se apagé
el sistema.



Tarea SEMIESTATICA

Visor de estacion

Una tarea SEMIESTATICA se reinicia desde el comiendo cuando se enciende
nuevamente el sistema. Una tarea SEMIESTATICA también iniciara la secuencia
de reinicio, recargara médulos especificados en los parametros del sistema si el
archivo del médulo es mas reciente que el médulo cargado.

Puede reproducir una estacién en 3D sin RobotStudio. Empaqueta el archivo de
estacion junto con los archivos necesarios para ver la estacion en 3D. También
puede reproducir simulaciones grabadas.

Simit
SIMIT es una plataforma de simulacion de Siemens para puesta en servicio virtual
de automatizacidn para fabricas.

Simbolo
En SIMIT, se identifica una sefial por este nombre.

T

Herramienta

Datos de herramienta

Una herramienta es un objeto que puede montarse directamente en el robot o
indirectamente en el giro del robot.

Una herramienta se representa con una variable de tipo de dato fooldata. Tooldata
representa caracteristicas de una herramienta, como por ejemplo la posicion y
orientacion del TCP y las caracteristicas fisicas de la carga de la herramienta.



TCP (acronimo de Tool Center Point)
Hace referencia al punto en relacion al cual se define el posicionamiento del robot.
Se trata del punto central del sistema de coordenadas de la herramienta que define
la posicion y la orientacidn de la herramienta. TCP tiene su posicion cero en el
punto central de la herramienta. El punto central de la herramienta también
constituye el origen del sistema de coordenadas de la herramienta. El sistema de
robot puede gestionar diversas definiciones de TCP, aunque solo una puede estar
activa.
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Tarea
Una tarea es una actividad o pieza de trabajo. Las tareas de RobotStudio son
normales, estaticas o semiestaticas.

Base de coordenadas de la tarea
Representa el origen del sistema de coordenadas mundo del controlador de robot
en RobotStudio.

Track Motion
Un mecanismo que consta de un eje lineal con un carro sobre el que se monta el
robot. El Track Motion se utiliza para proporcionar al robot capacidades de alcance
mejoradas mientras trabaja con piezas de trabajo grandes.



Posicién

Destino significa la posicion hasta la cual el robot ha sido programado para
moverse. Es un objeto de RobotStudio que contiene la posicidon y orientacién del
punto que el robot debe alcanzar. Los datos de la posicion se utilizan para definir
en las instrucciones de movimiento la posicion a la que el robot y los ejes
adicionales se moveran.

Debido a que el robot puede alcanzar una misma posicién con métodos diferentes,
también se especifica la configuracion de los ejes. El objeto destino contiene
valores que muestran la posicion del robot, la orientacidn de la herramienta, la
configuracién de los ejes del robot y la posicion de los ejes locales adicionales.

Modo de divisién de tiempo

Durante una simulacién que involucre estaciones con varios controladores,
RobotStudio gestiona el tiempo mediante el modo de division de tiempo para lograr
la sincronizacion de los controladores. En este modo, cada controlador recibe una
division de tiempo individual para ejecucion. Cuando todos los participantes han
finalizado la ejecucion de su divisidon de tiempo correspondiente asignada,
RobotStudio avanza hasta la siguiente division de tiempo.

U

User Authorization System

Sistema que define el nivel de acceso correcto para cada usuario y protege el
sistema frente al uso no autorizado.

Biblioteca del usuario

Archivos de biblioteca importados a RobotStudio.

\'

Controlador virtual

Un software que emula el controlador de robot en el PC. Se utiliza para la
programacidn y la simulacion offline. El controlador virtual replica el sistema
RobotWare.



w
Objeto de trabajo

Un objeto de trabajo es un sistema de coordenadas local que indica la posicidon
de referencia (y orientacion) de una pieza de trabajo. El sistema de coordenadas
del objeto de trabajo debe definirse en dos sistemas de coordenadas, el sistema
de coordenadas del usuario (relacionado con el sistema de coordenadas mundo)
y el sistema de coordenadas del objeto (relacionado con el sistema de coordenadas
del usuario). Con frecuencia, los objetos de trabajo se crean para simplificar el
movimiento a lo largo de las superficies del objeto. Los objetos de trabajo deben
ser siempre globales para que estén disponibles desde todos los médulos del
programa.

xx0600002738

A Sistema de coordenadas mundo

B Sistema de coordenadas de objeto de trabajo 1

C Sistema de coordenadas de objeto de trabajo 2




Sistema de coordenadas mundo

El sistema de coordenadas mundo representa la estacion completa o la célula de
robot, todos los demas sistemas de coordenadas estan relacionados con el sistema
de coordenadas mundo, de forma directa o indirecta. El sistema de coordenadas
mundo tiene su punto cero en una posicion fija de la célula o la estacion. Por eso
resulta util a la hora de manejar varios robots o robots que son movidos por ejes
externos. De forma predeterminada, el sistema de coordenadas mundo coincide
con el sistema de coordenadas de la base.
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A Sistema de coordenadas de la base del robot 1
B Sistema de coordenadas mundo
C Sistema de coordenadas de la base del robot 2

Envolvente de trabajo
El area de espacio definida en la que un robot puede moverse es su envolvente

de trabajo. La envolvente de trabajo para un robot es el rango maximo de
movimiento que puede visualizarse en graficos en 2D/3D. Las envolventes de
trabajo se pueden anadir como parte a la estacion y pueden guardarse en la
estacion y exportarse como cualquier otra geometria.



Wobjdata
Un objeto de trabajo se representa con una variable del tipo de dato wobjdata.
Describe el objeto e trabajo que el robot suelda, procesa, en el cual se introduce,
etc.






C Asistencia técnica

Descripcion general
Contacto con ABB
Si tiene alguna pregunta o algun problema con su instalacion de RobotStudio,

pongase en contacto con su representante de servicio local de ABB Robotics;
consulte http://www.abb.com/contacts.

Recuerde lo siguiente

1 Al ejecutar la version mas reciente de RobotStudio, se asegurara de que
funciona correctamente e incorporara las mejoras y los nuevas funciones
del producto. ABB recomienda actualizarse a la version mas reciente de
RobotStudio cada vez que se publique una nueva version y antes de contactar
con ABB para solicitar asistencia.

2 Proporcione una breve descripcion para explicar como reproducir su
problema.

3 Incluya capturas de pantalla en caso necesario. (Utilice ALT + IMPR PANT
para obtener una imagen de la ventana activa en lugar de la totalidad de la
pantalla.)

4 Realice un examen completo con la Herramienta de asistencia de
RobotStudio que aparece junto a RobotStudio en el menu Inicio. Haga clic
en Inicio > Programas > ABB > RobotStudio > Herramienta de asistencia
de RobotStudio, haga clic en Ejecutar examen completo y, a continuacion,
haga clic en Guardar informe. Guarde este informe y adjuntelo a su
descripcion del problema.

5 Proporcionenos la siguiente informacion de usuario:

name

Empresa

Informacion de contacto

Nombre del sistema operativo, incluidos datos del idioma
ID de suscripcion de la licencia adquirida

- 0 O O T

ID de maquina; consulte la seccidon Ayuda de la pestana Archivo

Asistencia para licencias
Para cualquier pregunta relacionada con las licencias, le rogamos contacte
directamente con el equipo responsable de la asistencia para licencias en la
direccion softwarefactory _support@se.abb.com
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