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Introduccion de RoboCell

RoboCell es un paquete de software que integra cuatro elementos:

SCORBASE, es un paquete de software de control robético muy
completo, que proporciona una herramienta de facil uso para la
programacion y el manejo del robot.

El modulo Graphic Display (Representacion grafica), permite la
simulacién en 3D del robot y de otros dispositivos en la celda de trabajo
virtual.

CellSetup, permite al usuario crear una nueva celda de trabajo robotica
virtual o modificar una celda existente.

Demo de software de simulacién 3D para mostrar todas las capacidades de
RoboCell.

Este manual explica todas las caracteristicas y modos de operacion de los
maddulos Graphic Display y CellSetup.

Los menus y comandos de SCORBASE se describen en el Manual del
usuario de SCORBASE.

RoboCell Manual del usuario
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2

Inicio de RoboCell

Requerimientos del sistema

Para obtener el mejor rendimiento, se recomienda el siguiente sistema:

e Computadora: Pentium 4 Dual Core con procesador de 3 GHz o
superior, con unidad de CD

e Memoria RAM minima de 512 MB

e Unidad de disco duro con 100 MB de espacio libre

e Windows XP/Vista/7.

e Pantalla de graficos VGA o superior, con 256 colores como minimo
e Un mouse o dispositivo sefialador similar.

e Puerto USB

Los requerimientos minimos son los siguientes:

e Pentium 4 Dual Core con procesador de 2 GHz

e 512MB

Nota: El sistema también debe cumplir con los requerimientos operativos
para su correcto funcionamiento.

Licencia de Software

El software Robocell esta protegido mediante un acuerdo de licencia. Para
mas informacion acerca de la licencia de software de Intelitek, consulte el
capitulo 10.

RoboCell Manual del usuario 3 Inicio de RoboCell
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Como instalar el software

El software de RoboCell se entrega en un CD que también contiene
SCORBASE. Cierre todas las aplicaciones abiertas antes de comenzar con
los procedimientos de instalacion. Si desea reinstalar el software o instalar
una versién mas nueva en un directorio RoboCell existente, se recomienda
realizar una copia de seguridad de los archivos creados por el usuario antes
de comenzar con la instalacion.

Se recomienda también desinstalar la version anterior de Robocell para
Windows, usando la herramienta Desinstalar del software (consulte
Desinstalar en esta seccion, pagina 6).

Para instalar RoboCell:

1. Inserte el CD en la unidad de CD-ROM para iniciar el procedimiento
de instalacion.

2. Siel procedimiento no se inicia, realice lo siguiente:

3. Desde la barra de tareas de Windows, haga clic en Start | Run (Inicio |
Ejecutar) y escriba D:Setup
(donde D: es su unidad de CD),

0 bien
En el Explorador de Windows, explore la unidad de CD y

haga clic en % Setup (Configurar). Aparecer la ventana del Asistente
InstallShield de ScorbasePro.

Software for controller USB-PRO - InstallShield Wizard

Welcome to the InstallShield Wizard for Software for controller USB-PRO

far controller USE-PRO on your computer. To

RoboCell Manual del usuario 4 Inicio de RoboCell
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4. Haga clic en Next (Siguiente). Aparecerd el Acuerdo de licencia.

Software for controller USB-PRO - InstallShield Wizard

License Agreement

reement carefully.

LICENSE AGREEMENT

IMPORTANT - THE SOFTWARE IS LICENSED OWLY OM THE COMDITION THAT THE
LICENSEE [REFERRED TO IN THIS AGREEMENT AS *“v0OU") AGREES WITH THE
LICENSOR, [INTELITEE, INC.]. (REFERRED TO [N THIS AGREEMENT A5 "INTELITEK"]
TO THE TERMS AND CONDITIONS SET FORTH IN THE FOLLOWING LEGAL
AGREEMENT. THIS AGREEMENT IS AN ELECTRONIC AGREEMENT AND 15 A
LEGALLY BINDING CONTRACT.

BY CLICKING ON THE | ACCEPT BUTTON BELOW, vOU CONSENT TO ENTER INTO
THIS AGREEMENT &MD ACCEPT AND AGREE TO BE BOUND B ALL THE TERMS OF
THIS AGREEMENT.

IMN SUCH EVENT, 0L wiILL BE PERMITTED TO ACCESS THE SOFTWARE. IF¥OU DO
MOT ACCEPT AND AGREE TO BE BOUND BY THE TERMS OF THIS AGREEMENT, vOU
MUST IMMEDIATELY CEASE INSTALLATION OF THE SOFTWARE AND YOLU WILL NOT
BE PERMITTED TO ACCESS THE SOFT'WARE.

1. Grant of License

Subject to the terms and conditions zet out in this License Agreement, Intelitek grants Y'ou a LI

® | dono

5. Leael acuerdo de licencia de software de Intelitek. Debe aceptar los
términos de este acuerdo para poder continuar con la instalacion. Haga
clic en I accept (Acepto) y en Next (Siguiente) para continuar. Se
abrira la ventana Setup Type (Tipo de configuracion).

Setup Type
! pa

R far ER
SCORBASE for SCORA-ER 14Pmo
SCORBASE for SCORBOT-ER SFmo
Scorbase-PRO for Mobile Robot

6. Seleccione RoboCell para SCORBOT-ER 9Pro y haga clic en Next
(Siguiente).

RoboCell Manual del usuario 5 Inicio de RoboCell
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Utilidades RoboCell

Estas utilidades estan disponibles en el grupo de programas Robocell:
e Robocell-Pro:
o CellSetup
o Demos de software de simulacion 3D
e Desinstalar

Demos de software de simulacién 3D

Los archivos de demostracion incluidos en el software permiten ver las
capacidades de RoboCell. Para ejecutar estos archivos, haga lo siguiente:

1. Active los demos seleccionando Start | Programs | RoboCell |
3DSimulation Software Demos (Inicio | Programas | Robocell | Demos
de software de simulacion 3D). El archivo demo por defecto se abre y
se ejecuta automaticamente.

2. Para ver otro archivo demo, seleccione File | Open (Archivo | Abrir), o
haga clic en el icono Open (Abrir).

3. Seleccione el archivo *.DMO deseado de la lista que aparece en la
ventana Open (Abrir). El programa se inicia automéaticamente.

4. Para detener un demo, seleccione File | Stop (Archivo | Detener).

5. Use las opciones del menu o los iconos de la barra de herramientas
para navegar en la celda virtual. Para mayor informacion, consulte el
capitulo 4, CellSetup, en la pagina 11 .

6. Para salir de la utilidad Demos, seleccione File | Exit (Archivo | Salir).

Desinstalar
Para desinstalar RoboCell, siga estos pasos:

1. En el grupo de programas de RoboCell, seleccione Uninstall
(Desinstalar).

2. Siga las instrucciones que aparecen en la pantalla.

En el capitulo 10, Licencia de software de Intelitek, encontrara mas detalles
acerca de los procedimientos para la proteccion de la licencia, la
transferencia de la licencia desde una PC a otra y la devolucion de la misma
a Intelitek para su posterior recuperacion.

RoboCell Manual del usuario 6 Inicio de RoboCell
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Como salir del software
Para cerrar RoboCell (0 sus componentes), realice alguna de las siguientes
acciones:
o Desde la barra de menu, seleccione File | Exit (Archivo | Salir).
« Hagaclic en la casilla Close (Cerrar) en la barra de titulo de SCORBASE.

RoboCell Manual del usuario 7 Inicio de RoboCell
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Interfaz grafica

La imagen 3D que ve en la pantalla es la salida de una camara de video
virtual situada en la celda de trabajo. Puede usar el mouse para manipular la
imagen.

El médulo Graphic Display (Representacion gréafica) y CellSetup en
RoboCell poseen la misma interfaz grafica.

Girar
Para girar la escena (deslice la camara por el centro de la imagen):
o Coloque el cursor en cualquier punto de la ventana gréafica y pulse el boton
derecho del mouse. El cursor se convierte en una lupa.
o Mantenga el botdn presionado y arrastre hacia la derecha para girar el
grafico en sentido contrario a las agujas del reloj.
o De lamisma manera, arrastre hacia la izquierda para girar el gréfico en el
sentido de las agujas del reloj.
Y 2D Image - EXCEL-EX1
EAET
Figura 3-1: Girar la escena
RoboCell Manual del usuario 8 Interfaz grafica
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La imagen gira en torno al punto central. Para cambiar el punto central, use
la herramienta Redirect Camera (Redirigir camara) (consulte Menu View
(Ver) en la pégina 15).

Zoom
Para acercar/alejar la imagen:
« Coloque el cursor en cualquier punto de la ventana gréfica y pulse el boton
derecho del mouse. El cursor se convierte en una lupa.
o Arrastre hacia arriba para acercar la imagen.
« Arrastre hacia abajo para alejar la imagen.
(=]
Figura 3-2: Acercamiento con la cdmara
La imagen se acerca y se aleja mientras que el punto central permanece fijo.
Para cambiar el punto central, use la herramienta Redirect Camera
(Redirigir camara) (consulte Menu View (Ver) , en la pagina 15).
RoboCell Manual del usuario 9 Interfaz grafica
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Angulo

Para cambiar el angulo de vision de la escena (mover la camara hacia
arriba o hacia abajo), use la rueda del mouse o coloque el cursor en la
barra de deslizamiento vertical y arréstrelo hacia arriba o hacia abajo.

Q3D Image - EXCELEXL N [=T
B a@ 2| & & F | LD 2808
f h’r

Figura 3-3: Cambiar el angulo de la camara

La camara se mueve hacia arriba o hacia abajo mientras que el punto central
permanece fijo. Para cambiar el punto central, use la herramienta Redirect
Camera (Redirigir camara) (consulte Menu View (Ver), en la pagina 15).

Brillo
Para cambiar la iluminacién de las celdas (claro u oscuro), pulse el boton
derecho del mouse y arrastrelo mientras pulsa la tecla [Ctrl]. El cursor se
convierte en un foco.

RoboCell Manual del usuario 10 Interfaz grafica
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CellSetup

CellSetup permite crear una nueva celda de trabajo virtual o modificar una
celda existente. Estas celdas pueden ser tedricas o pueden ser réplicas de
instalaciones roboticas reales.

Después de crear una celda de trabajo, puede abrirla en Robocell y puede
definir posiciones, crear programas Y ejecutarlos. Si un controlador y un
robot estan conectados a su computadora, puede usar Robocell en linea'y
ejecutar el robot virtual en la celda virtual junto con el robot real en la celda
real.

Abrir CellSetup

Para abrir CellSetup:

1. Seleccione Start | Programs | RoboCell | CellSetup (Inicio | Programas |
RoboCell | CellSetup). Después de la inicializacion, se visualiza la
siguiente pantalla:

al0l=

CeliSetup

d

Figura 4-1: Pantalla de inicio de CellSetup

2. Seleccione File | New (Archivo | Nuevo) para crear una nueva celda de
trabajo.

RoboCell Manual del usuario 11 CellSetup
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Si desea abrir una celda de trabajo existente, seleccione File | New
(Archivo | Nuevo) desde la pantalla de inicio. Para mas informacion,
consulte Menu File (Archivo) més abajo.

Si esté trabajando en Robocell y quiere modificar la celda de trabajo que
esta usando, seleccione File | Edit 3D Model (Archivo / Editar Modelo
3D). CellSetup se abrira con la celda de trabajo actual. En este punto, no se
puede abrir otra celda, por lo tanto las opciones New y Open (Nuevo y
Abrir) no estén disponibles. Cuando cierre CellSetup, después de haber
realizado todas las modificaciones, volvera a Robocell donde aparecera la
nueva celda editada. Para mas informacion, consulte el capitulo 5, Trabajar
con RoboCell, en la pagina 43.

Ventana de CellSetup

La figura 4-2 muestra una celda de trabajo existente en la ventana de
CellSetup. La ventana se compone de:

Bocr-oaoc-cetserwy TR

Edit View Help

Barra de menu —P File

Una barra de menu que contiene todos los menus y las opciones de
comando.

Una barra de herramientas que contiene los iconos de las opciones méas
utilizadas.

El area de trabajo que contiene los objetos de la celda de trabajo.

Una barra de estado que muestra los mensajes de estado de RoboCell.

Area de trabajo

—

Barra de estado Figura 4-2: Ventana de CellSetup

RoboCell Manual del usuario
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Menu File (Archivo)

New Ctrl+M
Cpen... Ctrl+0
SEVE S

Save As...

Print
Print Preview

1 9RMH1_ACTS.30C

2 SRMH1_ACT4.30C

3 RMH1_ACT3.30C

4M:\SILVIAY. .. \SRMH1_ACT3.3DC

Exit

N

3

4

Los datos de las celdas se almacenan en archivos *.3DC. El
menu File (Archivo) contiene las funciones usuales de Windows
que permiten cargar y guardar archivos .3DC y salir del software.

Ademas puede abrir desde este menu los archivos de celdas de
trabajo mas usados recientemente.

Nota: Solo se puede abrir un archivo por vez.

Save as...

Print 3D
Image

Print Preview
3D Image

Abre un archivo de CellSetup nuevo y sin titulo y
abre el MenU New Object (Nuevo objeto).

Este icono y opcidn del menu estan disponibles
solo si se abre CellSetup desde el Menu Programs
(Programas).

Aparece el cuadro de dialogo Open (Abrir). Puede
abrir un archivo de CellSetup existente (p.ej.
robol.3DC). Aparece la celda definida en el
archivo y se abre el Menu New Objects (Nuevos
Obijetos).

Este icono y opcidn del menu estan disponibles
solo si se abre CellSetup desde el Menu Programs
(Programas).

Guarda la ubicacion actual de todos los objetos en
la celda en un archivo de CellSetup. La extension
del archivo por defecto es 3DC.

Guarda el archivo de CellSetup que esta activo
bajo un nuevo nombre de archivo.

Nota: Se vuelven a definir los ejes periféricos (a
través del Menu de Propiedades del robot) en el
nuevo archivo creado por la funcién Save as
(Guardar como).

Imprime la imagen 3D actual.

Abre un cuadro de didlogo que muestra como se
vera la celda impresa en el papel.

Cierra CellSetup.

RoboCell Manual del usuario
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Menu Edit (Editar)

New Object El menu Edit (Editar) contiene funciones que permiten afiadir nuevos

Delete Object

objetos, borrar y reubicar objetos y desplazarlos (cambiar su posicion en

Drag Object : : . i N

dit i la celda). Ademas, a través de este ment se puede definir el tamaio del
Set Floor Size suelo y las texturas de la celda.
Set Textures...

ﬁ%ﬂ New Object

| Delete Object

o+ Drag Object

Floor Size

Set Texture

Abre/cierra el Meni New Object (Nuevo Objeto).
Desde este menu puede seleccionar objetos para
afiadir a la celda. Para obtener mas informacion,
consulte Menud nuevos objetos, en la pagina 21.

Activa el modo borrar para borrar un objeto de la
celda.

Utilice el cursor para sefialar y hacer clic sobre el
objeto que desea borrar. Haga clic en Yes (Si) para
confirmar la eliminacién. Si presiona No, la
accion de borrar queda sin efecto, permitiendo
seleccionar y borrar otro objeto.

Presione [Esc] para cancelar el modo borrar.

Activa el modo arrastre para reubicar un objeto en
la celda.

Utilice el cursor para sefialar y hacer clic sobre el
objeto que desea reubicar y arrastrar a su nueva
posicion. El modo arrastre tiene efecto hasta
seleccionar otra opcién o presionar [Esc].

Abre el cuadro de dialogo Set Floor Size (Definir
tamario del suelo) donde puede definir las
dimensiones X e Y de la celda. Presione OK para
confirmar el nuevo tamafio o Cancel (Cancelar)
para cerrar el cuadro de dialogo.

Abre un subment con un listado de texturas de la
celda: suelo, tierra y fondo. Seleccione el archivo
.bmp para la textura correspondiente.

RoboCell Manual del usuario
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Menu View (Ver)

Controller Setup

Show Mames
Showe Positions

Redirect Camera
Drag 30 Frame
Top View

Scene Origin

v Toolbar
v Status Bar

T

El mend View (Ver) permite controlar la posicion y nombre de las

etiquetas

y la posicidn de la camara virtual. A través de este menu puede cambiar
la visualizacién de la barra de herramientas y la barra de estado.

| Controller Setup

| El controlador del robot tiene ocho conexiones

de entrada y salida digitales. Ciertos objetos que
se colocan en la celda tienen un nimero
predefinido de posiciones de entrada y/o salida
por las que se pueden conectar al controlador.
Para més informacion, consulte la seccion que
describe cada objeto especifico en Menu nuevos
objetos, en la pagina 21.

Ademas, las unidades periféricas se pueden
conectar a los ejes 7'y 8 del controlador
(consulte Configuracion del robot, en la pagina
22 y Ejes periféricos, en la pagina 24).

En el cuadro de dialogo Controller Setup
(Configuracion del controlador), (ver Figura 4-3)
puede ver los objetos definidos y modificar su
entrada, salida y conexion de ejes en la pestafia
correspondiente.

Inputs | Ouputs | Perphersis |

Hlnput Object | MName | Input |
Gravity Feeder GRVFDR1 Part

=

Feeder FEEDER1 Fart
proLIGHT Tum 3000 PLT3000_1 Busy
proLIGHT Mill 1000 FLM1000_1 Busy

w

-

a

=

=

=

w

=

L e T

Figura 4-3: Configuracion del controlador

RoboCell Manual del usuario
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Los dispositivos que no se han conectado al
controlador aparecen en la lista Not connected
(No conectados).

Para conectar un dispositivo desconectado, haga
clic sobre el mismo y arrastrelo a una
entrada/salida/eje libre. El signo + aparece junto
al cursor.

Para modificar una conexion existente, arrastre
la entrada/salida/periférico a una nueva
configuracion. Aparece un signo de intercambio
junto al cursor. Si arrastra el dispositivo a una
configuracion que ya cuenta con un dispositivo
conectado, el nuevo dispositivo sustituye al
dispositivo anterior que se desconecta y aparece
en la lista Not connected (No conectado).

Para desconectar una entrada/salida/periférico,
arrastre el objeto a la lista Not connected (No
conectado). El signo (-) aparece junto al cursor.

i | Show Names Muestra/oculta las etiquetas de Object Name

= (Nombre del objeto) (ver Figura 4-4). Cuando
selecciona esta opcidn, una etigueta sobre cada
objeto muestra su nombre. Los nombres son
asignados por el software pero el usuario los
puede cambiar a traves del Menu Propiedades
del objeto.

Esta opcidn no se puede seleccionar junto con
Show Positions (Mostrar posiciones).

g A
e

7
USEROBJ4

USEROBJ7! j
USEROBJ5he

USEROBJ1 USEROBJ2

Figura 4-4: Mostrar nombres de objetos

RoboCell Manual del usuario 16 CellSetup
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Show Positions

XYz

Redirect Camera

&+ Drag 3D Frame

Muestra/oculta las etiquetas de Object Position
(Posicion del objeto) (ver Figura 4-5). Cuando
selecciona esta opcion, una etiqueta sobre cada
objeto muestra su posicién. Las coordenadas que
aparecen en la etiqueta del objeto indican la
posicion del objeto (coordenadas X e Y) en
relacion al punto origen de la celda.

Esta opcidn no se puede seleccionar junto con
Show Names (Mostrar nombres).

1

2110.9, 2,400
1786.9, 484.15

1500.0, 1500.0 1000.0, 1500.0

Figura 4-5: Mostrar posiciones de objetos

Permite seleccionar un punto focal diferente en
la representacion gréafica de la celda.

Para cambiar el punto central en la ventana de
representacion grafica, haga clic en el icono o en
la opcidn del menu. Utilice el cursor para sefalar
y hacer clic en cualquier punto de la escena. Este
punto se convertira en el nuevo punto central.
Todos los acercamientos se realizaran sobre ese
punto; todos los giros se realizaran alrededor de
ese punto.

Presione [Esc] para cancelar el modo Redirect
Camera (Redirigir cAmara).

Activa el modo arrastre con el fin de reubicar
toda la celda en una nueva posicion. Haga clic
en cualquier lugar de la imagen y arrastre toda la
celda a una nueva posicion.

El modo arrastre tiene efecto hasta seleccionar
otra opcién o presionar [Esc].

RoboCell Manual del usuario
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Restablece la posicion de la cdmara para mostrar
una vista desde arriba de la celda. Puede girar o
acercarse/alejarse de esta vista. Use la barra de
deslizamiento vertical para cambiar el angulo de
la vista.

Camera Top

Scene Origin | Muestra el origen de la celda a nivel del suelo
(bajo el centro de la base del robot) con una cruz
roja con los ejes X e Y. Las posiciones de todos
los objetos se definen en relacion a este punto de
origen.

Cuando se manipula la representacion gréfica, la
cruz puede desaparecer momentaneamente. Si la
imagen gira, las dimensiones X e Y de la celda
no se modifican.

| Toolbar | Muestra/oculta la Toolbar (Barra de
herramientas).

| Status Bar | Muestra/oculta la Status Bar (Barra de estado).

Menu Help (Ayuda)

| RoboCell Help | Abre la ayuda en linea de RoboCell.
| About | Muestra la version de software de RoboCell.
| Registration | Abre la ventana Licencia de Software para su

registro y para transferir la licencia Robocell a otra
computadora. (Consulte Licencia de software de
Intelitek, en la p4gina 80 para obtener informacion
adicional).

Objetos

Colocacion del objeto
Para colocar un nuevo objeto en la celda, realice lo siguiente:

1. Haga doble clic sobre el nombre del objeto que se quiere seleccionar
en el Menu New Objects (Nuevos Objetos).

2. Mueva el cursor hacia la imagen.

3. Seiiale y haga clic en el lugar donde quiere colocar el objeto. Es
posible que deba esperar un momento hasta que aparezca el objeto;
no haga doble clic.
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Si tiene problemas para colocar un objeto en el lugar preciso donde lo
desea, acerque y aleje la imagen y ajuste la vista de arriba hacia abajo hasta
que pueda colocarlo con mayor precision.

La mayoria de los objetos se colocan automéaticamente al nivel de mesa. Si
no coloca una mesa, parecera que los objetos flotan en el aire.

La altura de algunos objetos (plantillas, portapiezas, cilindros y cubos) se
determina en el momento en que se colocan en la celda.

Si, por ejemplo, ha escogido un cubo como nuevo objeto a colocar y lo
sitUia encima de una cinta transportadora, el cubo se situara encima de la
cinta a la altura justa.

Se recomienda colocar una mesa antes de afadir cualquiera de estos objetos
a la celda. De otro modo, los objetos pueden estar en el suelo, ocultos,
cuando se afiada la mesa.

Una vez definida la altura de un objeto, no se puede modificar en CellSetup.
Por ejemplo, no se puede mover un cubo desde la mesa a la cinta
transportadora. EI movimiento de un objeto cuya altura ha sido definida,
hara que el mismo flote o se solape con otro objeto. Si la configuracion se
guarda con un objeto flotando, este objeto caera al suelo cuando el archivo
se cargue en RoboCell.

Para cambiar la altura de un objeto en CellSetup, debe eliminar el objeto y
crear uno nuevo.

Para mover un objeto, simplemente haga clic sobre él y arrastrelo con el
mouse a una nueva posicion. También puede utilizar el Menu de
Propiedades del objeto para definir las coordenadas de posicion precisas.

El robot no se puede desplazar con el mouse. Su posicion se puede cambiar
solo a traves del Menu de Propiedades.

Configuracién del objeto

Al seleccionar un objeto de la lista New Object (Nuevo Objeto), se abrira
una ventana de configuracion para definir las caracteristicas permanentes
del objeto (como el tamafio y el color). Hay que determinar estas
caracteristicas antes de colocar el objeto en la celda.

La configuracion no se puede cambiar una vez que el objeto ha sido
colocado en la celda. Se debera borrar el objeto original; seleccionar y
configurar nuevamente el objeto desde la lista New Object (Nuevo Objeto).

Los objetos que tienen opciones de configuracion aparecen explicados mas
adelante.
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Menu de Propiedades del objeto

Haga doble clic en un objeto que haya sido colocado en la celda, se abriré el
menu Object Properties (Propiedades del objeto).

Las propiedades del objeto se pueden cambiar en cualquier momento del
proceso de configuracion de la celda.

Todos los Menus de Propiedades del objeto contienen el nombre del objeto
y las siguientes opciones. Algunos objetos tienen propiedades adicionales
que se describen en secciones individuales:

| Rename | A cada objeto se le asigna automaticamente un
nombre y un nimero cuando es colocado en la
celda. Este nombre aparece en el Menu de
Propiedades del objeto. EI nimero indica el orden
en que determinados objetos del mismo tipo se
afiadieron a la celda (p. ej. FEEDER1,
GFEEDER?2).

Haga clic en Rename (Cambiar nombre), se abrira
un cuadro de didlogo que le permitira cambiar el
nombre del objeto. EI nimero se puede cambiar o
borrar.

Rotate | Los objetos se pueden girar en sentido de las
agujas del reloj o en sentido contrario a las agujas
del reloj.

Haga clic en Rotate (Girar), se abrira un cuadro
de dialogo que le permitira cambiar la orientacion
del objeto.

El grado de giro se define siempre en relacién a la
orientacion por defecto (predefinida) del objeto.
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Position | La celda tiene un punto de origen al nivel de la
mesa definido por las coordenadas XY (0, 0).
Todas las posiciones de los objetos estan
referenciadas a ese origen.

Para la mayoria de los objetos, estas coordenadas
XY indican el centro de la base del objeto.

Por defecto, el robot se coloca en la celda con el
centro de su base (es decir, el punto de origen del
robot) en el punto de origen de la celda.

Haga clic en Set Position (Definir posicién), se
abrira un cuadro de dialogo que le permitira
cambiar las coordenadas X y/o Y de un objeto.

Show Text | Muestra/oculta la etiqueta del objeto
seleccionado.

Esta opcidn solo se puede activar cuando se
selecciona View | Object Names or View | Object
Positions (Ver | Nombres de Objeto o Ver |
Posiciones de Objeto).

Menu nuevos objetos

#| Los objetos nuevos se agregan a la celda desde el Menu New
) Obijects (Nuevos objetos). Los objetos se presentan por grupos
” Peripheral Axes (robots, ejes periféricos, etc.).
% Isﬁ IE;:'EZ;CES Para agregar un objeto nuevo a la celda, haga clic en el grupo
"] Machines (carpeta) del objeto deseado y seleccione el objeto especifico.
1 welding Tools Los grupos se detallan a continuacion.
| Welding Materialz
|1 General
| Materials
"1 User Objects
] I Cancel
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Robots

El robot, que se coloca automaticamente en el punto de origen de la celda,

deberia ser el primer objeto que se coloque en la celda.

El robot no se puede desplazar a una posicion nueva. Su posicion se puede
cambiar solo a través del Menu de Propiedades del robot (consulte Menu de

Propiedades del objeto, en la péagina 20).
Sélo se puede colocar un robot en la celda.

Para afiadir un robot a la celda, haga clic en Robots y seleccione ER 9Pro.

Configuracion del robot

Se abre un cuadro de didlogo titulado ROBOT1 que permite

definir si el robot estad 0 no montado sobre una base deslizante
lineal (LSB), un dispositivo periférico que habilita los
movimientos lineales del robot.

Por defecto, el robot no tiene base deslizante y cuando se
confirma esta opcion, el robot se coloca inmediatamente en la

celda.

Las siguientes bases deslizantes también estan disponibles:

o Base deslizante 1,0 m de correa
o Base deslizante 1,8 m de correa

Si selecciona una base deslizante, el cuadro de dialogo Robot

Configuration (Configuracion del robot) aparece asi:

ROBOT1

Properties l Peripherals ]

| Slidebase, 1.0m, Belt-diive |
L5B Stand v

L5E Height &beve Table Top [rmm] |0 3:
Fobat &ngle (deg) |0 3:

" Servo Gripper

' Preumatic Gripper
Connected to digital output |1 e

Output state for closed gripper: | & On e 0ff

Duration (1410 sec.): |8

0K | Cancel |

Figura 4-6: Configuracion del robot
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Pestafia Propiedades:

Altura de la base Por defecto, si el robot se encuentra sobre una
deslizante lineal base deslizante lineal con pedestal, la altura de la
(LSB) porencima de  pase por encima de la mesa es de 0, 0, que es la
la mesa (mm) .

altura estandar de la mesa.

Si el robot se encuentra sobre una base
deslizante lineal sin pedestal y la base esta sobre
la mesa, la altura de la base por encima de la
mesa es de 95 mm.

Angulo del robot Por defecto, el robot se monta perpendicular a la
(grados) base deslizante, a 90°.
Si selecciona una base deslizante, el robot y la base se toman como un
Unico objeto en la celda.
Pestafia Periféricos:

Para seleccionar un eje periférico del controlador que controla la base
deslizante (y cualquier otro dispositivo periférico que ya se haya definido)
haga clic en la pestafia Periféricos.

Properties  Peripherals |
Hfis Dbject | Mame | AisFile |

Mot connected

Slidebase, 1.0m, Belt-drive  LSB1 LSB100B

ok | Cancel | Heb

Figura 4-7: Seleccion de eje para periféricos

Los dispositivos periféricos se pueden conectar a los ejes 7 u 8. Para
conectar un dispositivo de la lista de no conectados, seleccionelo y
arrastrelo a uno de los ejes libres del controlador. Si arrastra el dispositivo a
un eje que ya cuenta con un dispositivo conectado, el nuevo dispositivo
sustituye al dispositivo anterior que se desconecta y aparece en la lista Not
connected (No conectado).
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Puede dejar la base deslizante como no conectada y conectarla mas tarde
usando View | Controller Setup (Ver | Configuracion del Controlador), o el
icono de configuracion del controlador.

Propiedades del robot

Ejes periféricos

Ademas de las propiedades estandar de los objetos, (consulte Menu de
Propiedades del objeto, en la pagina 20), aparece también estas opciones
en las propiedades del robot:

| Show Envelope | Muestra la amplitud del rango de trabajo del
robot. Esta opcion permite colocar los objetos al
alcance del robot.

| Robot Setting | Abre un cuadro de dialogo para cambiar los
parametros de la pinza neumatica.

A|  Los dispositivos periféricos incluyen un motor con control de

@ Periphersl Aues
{3 Slidebase, 1.0m, Belt-drive

- Slidsbase, 1.8m, Belt-drive

- Linear Table 0.3m

@ Fotary Table 24y

{3 Conveyor Belt [aray) 24v
L5 %Y Table

|1 1/0 Devices

|_ 1 Storage Devices

|1 Machines

| welding Toals

| “welding Materials

velocidad y posicion. Estan conectados como eje 7 u 8 del
controlador.

Para colocar un dispositivo periférico en la celda, haga clic en Peripheral
Axes (Ejes periféricos) y seleccione el dispositivo deseado.

Si selecciona la base deslizante 0 una mesa lineal, se le pedira que
defina la altura de la base deslizante lineal (LSB) como se describid
en Configuracion del robot, Pestafia propiedades, en la pagina 22.

Para todos los dispositivos, es posible asignar el eje del controlador

1 General en esta instancia (consulte Configuracion del robot, Pestafia
| Materials H ANi
= Lo Otmcts propiedades, en la pagina 22).
OF. I Cancel I
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Dispositivos de E/S

=| Los dispositivos de E/S de Robocell se pueden conectar a
cualquier terminal de entrada/salida libre. EI controlador del robot
heral Aves tiene ocho conexiones de entrada y salida digitales.

{3 Experiment Table Para colocar un dispositivo de E/S en la celda, haga clic en el
""" 3 Sensor grupo 1/0 Devices (Dispositivos de E/S) y seleccione el elemento

Storage Devices
M achines deseado.
Wielding Tools
Welding katerialz
General

b aterialz

Uzer Objects

QK I Cancel

Mesa de Experimentos

Una mesa de experimentos incluye los siguientes dispositivos de entrada y
salida:

o Cuatro (4) Sensores tactiles — (dispositivo de entrada). Se activa cuando
hay una pieza en el interruptor o algo que active el interruptor.

o La&mpara — (dispositivo de salida).
e Zumbador — (dispositivo de salida).

Figura 4-8: Dispositivos de Entrada/Salida

Cuando selecciona Experiment Table (Mesa de Experimentos), se abre un
cuadro de dialogo que le permite definir las conexiones de entrada y salida
(consulte la opcion Controller Setup (Configuracion del controlador) en
Menu View (Ver), en la pagina 15):
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Sensor

Inputs | Outputs |

Hlnput Object | Mame | Input |

1

(]

L

.

o

m

2

o

w

=

ra

)

=

1
16

o

Experiment Table EXTABLE Flacel
Experiment Table EXTABLE1 Place2
Experiment Table EXTABLE1 Flace3
Experiment Table EXTABLE1 Flaced

ok | cancel | Hep |

Figura 4-9: Configuracion de entrada/salida de la mesa de experimentos

Aungue una de las entradas de la mesa de experimentos se puede desactivar
si la entrada se define posteriormente para otro dispositivo, todos los deméas
interruptores permaneceran conectados a sus entradas predefinidas.

En Robocell se emite un sonido cuando las salidas que controlan el
zumbador y la Iampara se encienden y se apagan. Las salidas de la mesa de
experimentos usan los sonidos de Windows asociados a estos eventos:

Zumbador encendido: - Exclamacion
Zumbador apagado: - Parada critica
Lampara encendida: - Asterisco
Lampara apagada: - Informacion

Ademas, en la representacion grafica la lampara se vuelve roja cuando su
salida asociada queda activada.

RoboCell incluye sensores digitales que se pueden configurar para detectar
objetos especificos basado en su color y/o material (metal, plastico, madera,
etc.). Los objetos estan en la lista del grupo Materials (Materiales) y sus
propiedades se definen cuando se colocan en la celda (consulte Piezas y
objetos del usuario, en la pagina 39).

Cuando selecciona Sensor, se abre un cuadro de dialogo para definir el
color/material que debe detectar el sensor, ademas de la altura del sensor.
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Properties

I+ Al Colors

v &l Materials

— Size

Height {mm) IEE 3:

QK I Cancel Help

Figura 4-10: Configuracion del sensor

Color Detect Por defecto el sensor se configura para detectar
todos los colores. Para definir un color
especifico, desactive All Colors (Todos los
colores). Haga clic en Color Detect (Deteccidn de
color) para abrir una paleta de colores y
seleccionar el color deseado.

Si el sensor esta configurado para detectar todos
los colores, el sensor de la celda tendra diferentes
tonos de gris con su parte superior en blanco.
Esto lo distingue de un sensor configurado para
detectar el color gris, que es completamente gris.

Material Detect Por defecto el sensor se configura para detectar
todos los materiales. Para definir un material
especifico, desactive All Materials (Todos los
materiales). Seleccione un material (metal, vidrio,
plastico o madera) de la lista desplegable.

Define la altura (sobre el nivel de la mesa) a la

Height (mm) ¢ .
que se situara el sensor en la celda.
La altura por defecto es 40 mm. Si aumenta la
altura, el pedestal sobre el que se monta el sensor
parecera mas alto.
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Almacenamiento

New Objects ) Los dispositivos de almacenamiento en
Robocell permiten almacenar, colocar y

recuperar objetos de la lista de Materiales.

-3 Gravity Feader

[~
{3 Feeder
{3 Jig
{3 Rack
-3 Template
{3 Buffer -1 Part
[
|

{3 Bulffer - 2 Parts
-3 ASRS - 4 Parts
{3 ASRS - 6 Parte

~f3 Bin
|:| Machines

ak I Cancel

Alimentador por gravedad

El alimentador por gravedad es un plano inclinado en el que se colocan los
objetos, uno sobre otro.

=

Figura 4-11: Alimentador por gravedad

A diferencia de la mayoria de los objetos, la posicion del alimentador es el
punto desde el cual el robot toma el objeto del alimentador. El resto de los
objetos se deslizan por el alimentador para ser tomados posteriormente.

Al colocar objetos en el alimentador por gravedad, deben colocarse en la
parte gris clara de la boca del alimentador
(como muestra el cursor en la Figura 4-11).
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Cursor

Figura 4-12: Colocacion de objetos en el alimentador por gravedad

El alimentador esta equipado con un sensor tactil NotEmpty (NoVacio)
situado en la parte inferior del alimentador. El sensor indica cuando hay
piezas en el alimentador, es decir, se enciende cuando el alimentador tiene
alguna pieza.

Alimentador (Alimentador neumatico)

El alimentador (neumatico) esta formado por un almacén de objetos y un
cilindro neumatico situado en la seccién inferior.

El alimentador también esta equipado con un sensor tactil que se presiona
(la entrada se activa) cuando hay piezas en el alimentador (sensor
NotEmpty).

El cilindro neumatico se controla a través de una salida del controlador.
Cuando se activa la entrada, el piston se extiende presionando hacia fuera el
siguiente objeto.

El robot toma los objetos de la bandeja de salida del alimentador; la
posicion del alimentador se define como el punto desde el cual el robot
toma un objeto del alimentador.

Figura 4-13: Posicion del robot para tomar objetos
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Configuracién del alimentador

La configuracion para el alimentador por gravedad y el alimentador
neumatico se describe a continuacién. Se indican también las diferencias
entre los dos métodos.

Cuando selecciona un alimentador, se abre un cuadro de dialogo:

Properties Ilnputs |

Number of parts in feeder: o] 33

Height at front of feeder (120 to 300mm): 200

Height at back of feeder (120 to 200mm): 280

ok | cend | Heb |

Figura 4-14: Configuracién del alimentador por gravedad

Pestafia Propiedades:

Number of Parts in Define el nimero de piezas que estan cargadas

Feeder en el alimentador al comenzar la operacion
(cuando se abre la celda o se reinicia). Solo
puede haber un tipo de objeto en el alimentador
(p.gj. cilindro, cubo). El software multiplica el
objeto por el nimero de piezas especificadas.
Por defecto: 0

Height at Front of Define la altura de la parte mas baja del
Feeder (sdlo alimentador sobre el nivel de la mesa. Por
alimentador por defecto: 200

gravedad) )

Height at Back of Define la altura de la parte més alta del
Feeder (sdlo alimentador sobre el nivel de la mesa. Por
alimentador por defecto: 280

gravedad) )

Pestafia Entradas:

Para definir la entrada del controlador del robot a la que se conecta el sensor
NotEmpty (NoVacio) del alimentador, haga clic en la pestafia Entradas.
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Pestafia Salidas: (s6lo para alimentador neumatico)

Para definir la salida del controlador del robot a la que se conecta el
alimentador, haga clic en la pestafia Salidas. Aparece una nueva pieza en el
alimentador cuando se activa la salida.

Propiedades del alimentador

Ademas de las propiedades estandar de los objetos, (consulte Menu de
Propiedades del objeto, en la pagina 20), aparece también esta opcion en el
MenU Feeder Properties (Propiedades de Alimentador):

| Capacity | Permite cambiar el nUmero de piezas cargadas en
el alimentador despues de configurar el
alimentador.

Portapiezas, Estanteria, Plantilla, Bufer, ASRS y Contenedor

No se requiere configuracion para estos dispositivos de almacenamiento.
Haga doble clic en el dispositivo y coldquelo en la celda en la ubicacién

deseada.
Maquinas
El grupo Machines (Maquinas) incluye dos fresadoras (Mill, PLM1000)
g E.Zf?.fﬁi@m y dos tornos (Lathe, PLT3000). Un controlador de CNC controla estas
S magquinas. El controlador del robot y el controlador de la maquina se
I i oo comunican a traves de las entradas y salidas. La salida de la maquina es la

(33 spectallGHT Tumn 0400 entrada del controlador y viceversa.
{33 proLIGHT Mill 1000

{33 proLIGHT Tum 3000 , . , - .
) Xpenthil VMC-0600 Las méaquinas estan configuradas de la misma manera.
@ Super proLIGHT Mill 1000
I_1 ‘Welding Tools

I_1 'welding Materials

I_1 General

I_1 Materials

I_1 User Objects

Ok I Cancel

Cuando selecciona alguna de las maquinas, se abre una ventana de
configuracion:
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Properties | Inputs | OLrtpl.rtsl

[~ | Cantraller Dutput for Doors

Cycle Time (seconds)

oK | cancel | Hep

Figura 4-15: Configuracion de la maquina

Pestafia Propiedades:

Controller Output
for Doors

Cycle time
(seconds)

Pestafia Entradas:

Controller input
(machine output)

Pestafia Salidas:
Controller output

(machine input)

Controller output
(machine input)

Especifica si las puertas de la maquina estan
controladas o no por la salida del controlador
del robot. Si las puertas funcionan
independientemente del controlador del
robot, se abren y cierran al principio y final
del ciclo de la maquina.

Define el tiempo (en segundos) del ciclo de la
maquina. Por defecto: 10.

La maquina informa al controlador de que se
esta llevando a cabo una operacion; cuando la
entrada esta activa, la maquina esta ocupada.

Cierray abre la puerta de la maquina. La
maquina no puede iniciar si la puerta esta
abierta.

Cierray abre la placa de sujecién de la
maquina. La placa sujeta el objeto durante el
proceso.
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Controller output Define la salida del controlador del robot a la
(machine input) que esta conectada la maquina. El ciclo de la
maquina comienza cuando se activa la salida.

Para activar la configuracion una vez que se ha colocado la maquina en la
celda, haga doble clic sobre la méaquina para abrir el Menu de Propiedades
del objeto (consulte Menu de Propiedades del objeto, en la pagina 20).
Seleccione Machine Setting (Configuracion de la maquina) para abrir el
cuadro de di&logo de Configuracion.

Herramientas de soldadura

A El grupo Welding Tools (Herramientas de Soldadura) incluye:

|_ Pobats

23 Peripheral Aves e Mesa de soldadura
| 1/0 Dewi , .

71 Sicrage Devices « Maquina soldadora
g el o  Pedestal de pistola

@ ‘whelding T able

{5 Wekling Machine « Plantilla de soldadura A
3 Gun Stand e Plantilla de soldadura B

{3 Welding Jig A ;- T A i

S v Para més informacion acerca del uso de las herramientas de
t h i

. Weldg e soldadura, consulte el Capitulo 7, Funciones de la soldadura.

[ Materiak:

I_ 1 User Objects

aF. I Cancel

Welding Table La mesa de soldadura sostiene el objeto de la
soldadura y se debe colocar en la celda justo antes
o después de que el robot (el primer objeto) se ha
colocado. La mayoria de los objetos de soldadura
se colocan automaticamente a la altura correcta de
la mesa de soldadura por defecto, incluso si no se
colocan directamente sobre la mesa de soldadura.

Welding Machine La maquina soldadora suministra la energia
eléctrica necesaria para soldar los materiales. Esta
conectada a la pistola de soldadura mediante un
cable. No se puede guardar una celda que
contenga solo una pistola de soldadura o solo una
méaquina soldadora. Ambas deben estar presentes
en la celda para guardarla.
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Gun Stand El pedestal de la pistola sujeta la pistola entre las
sesiones de soldadura. El robot toma la pistola de
su pedestal antes de iniciar la soldadura y la
regresa a su lugar cuando la soldadura ha
finalizado.

Welding Jig A La plantilla de soldadura A es un dispositivo
utilizado para sujetar de modo seguro dos
materiales que se sueldan entre si en una
articulacionen T.

Welding Jig B La plantilla de soldadura B se puede usar para
varios tipos de soldadura.

Materiales de soldadura

A El grupo Welding Materials (Materiales de Soldadura) incluye la
1 Robols placay el cubo de metal.

|71 Peripheral &xes
8 g’grg’;’gzices El uso de los materiales de soldadura se detalla en el capitulo 7,
1 Machines Funciones de la soldadura, en la pagina 59.

|1 welding Tools

Ywelding Materialz
() Plate 3848%2[mm|
{3 Metal Cube

] General

| Materials

|1 User Objects

ar. I Cancel I

Placa 38 x 2 x 89

Placa se refiere a las placas de soldadura de metal que se utilizan con la
plantilla de soldadura A. Cuando selecciona Placa, se abre este cuadro de
dialogo.
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| Object Material [Wesal =

Size

Z mm} [5

L o —
s

ok | cancdl | Hep |

Figura 4-16: Configuracién de la placa de soldadura

Colors Puede definir el color de la placa que detecta el
sensor. Por defecto el color es azul. Para cambiar
el color, haga clic en Colors (Colores). Se abre
una paleta de colores de la que puede seleccionar
el color deseado. Asegurese de que el color que
selecciona es compatible con la definicion de
deteccion del sensor.

Size Las dimensiones por defecto de las placas son 38
X 89 x 2 mm., éstas se usan solo a efectos de
visualizacion y no se pueden cambiar.

Cubo de metal

Cuando selecciona Metal Cube (Cubo de metal), se abre este cuadro de

dialogo:
X
Froperties |
| Object Material  [ieta) =l
Size
X {mmy} |3n[:- -+
¥ imm} 100
Z {mmy} |4 =
oK | Cncd | Hip |
Figura 4-17: Configuracion del cubo de metal
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Colors El color del cubo se define de la misma forma que
se ha descrito para la placa.

Size Las dimensiones por defecto del cubo son: 300 x
100 x 4 mm, que se pueden modificar si lo desea.

Generalidades

#| EI grupo General (Generalidades) incluye una tabla y una
Fiobots computadora (solo a efectos de visualizacion).
Perpheral Axes
|/0 Devices
Storage
Machines
Welding Tools
“Welding b atenalz
3 General
{3 Table
{3 Computer
b aterialz
Jzer Objects
(1] I Cancel
Mesa
Es recomendable colocar una mesa en la celda justo antes o después de que
el robot se ha colocado. Se recomienda también que coloque una 0 mas
mesas en la celda para que los objetos no floten ni caigan al suelo. La
mayoria de los objetos se visualizan a la altura correcta, incluso si no estan
asentados sobre las mesas.
Cuando selecciona Table (Mesa), se abre este cuadro de didlogo:
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Properties |
|_. .................. CQTQ[S .................... Il
Size
X {mm}) |EI}D 3:
¥ {mm}) |1 500 E:
ok | Cancd |  Heb

Figura 4-18: Configuracién de la mesa

Colors Para cambiar el color, haga clic en Colors
(Colores). Se abre una paleta de colores de la que
puede seleccionar el color deseado.

Size Define las dimensiones de la mesa. Deben estar
siempre en concordancia con las dimensiones X e
Y de la celda. (Use la opcion View | Scene Origin
(Ver | Origen de la Imagen) para ver las
dimensiones X e Y de la celda).

Materiales
El grupo Materials (Materiales) incluye objetos que se pueden manipular
Sosge =l con el robot:
‘welding Tools
‘welding Materials L] CU bO
General .
e Cilindro
° Bola
e Piezas definidas por el usuario (consulte Piezas y objetos del
| usuario, en la pagina 39)
Uszer Objects -
- | P locar tan j mo n ite.
1 o | uede colocar tantos objetos como necesite

Cubo/Cilindro/Bola

Cuando selecciona Cube/Cylinder/Ball (Cubo/Cilindro/Bola), se abre este
cuadro de dialogo de Configuracion de objeto:
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Properties |
o —
| Object Material  [Flastic |
Size
 {mm) |4[:- 3:
Y {mm) IAD 5:
Z {mm) IAD 3:
oK | cCancel | Hep |

Figura 4-19: Configuracion del cubo

Colors Puede definir el color de la placa que detecta el
sensor. Por defecto el color es rojo. Para cambiar
el color, haga clic en Colors (Colores). Se abre
una paleta de colores de la que puede seleccionar
el color deseado. Asegurese de que el color que
selecciona es compatible con la definicion de
deteccion del sensor.

Object Material El sensor de la celda puede distinguir diferentes
materiales. EI material por defecto es plastico.
Otros materiales disponibles son vidrio, metal y
madera. Cuando se escoge el metal, se puede
realizar la soldadura utilizando las funciones que
se describen en el Capitulo 7, Funciones de

soldadura.
Size (mm) Las dimensiones por defecto de los objetos se
Cube: X, Y, Z pueden modificar.
Cylinder: Diameter,
Height
Ball: Diameter
Horizontal/Vertical Define si el cilindro se coloca en posicion
(for Cylinder only) horizontal o vertical. Los cilindros que se colocan

en el torno se deben definir como horizontales.
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Piezas y objetos del usuario

o 4l Para insertar una pieza o un objeto, seleccione la pieza/objeto deseado
23 Peiphersl&res del grupo Materials/User Objects (Materiales/Objetos del usuario).

|_ ] 1/0 Devices
D Storage Devices ~ . - . -
8$TQLST | Sefiale y haga clic en el lugar donde quiere colocar la pieza/objeto. Es
clding | ools -
) Vel e posible que deba esperar un momento hasta que aparezca el cursor. No
g Mela\ ) haga dOble C"C-

{3 Objectl
{3 Object2
-3 Object3
{33 Objsctd
{3 Objectd
{3 Objscts

Carcel_|

Piezas

Estas piezas tienen una forma bésica. Se usan para simular cualquier
material que elija el usuario. S6lo haga clic sobre la Pieza 1, 2 6 3 para
afiadirla a la celda.

En RoboCell, las piezas se cambian para mostrar como se ven al final del
proceso de mecanizado. Puede disefiar sus propias piezas acabadas.

Los archivos de piezas del usuario tienen extension RWX. El robot y las
maquinas pueden manipular estos objetos. Los archivos de piezas del
usuario se guardan como PART*_0.RWX (donde * representa 1, 2,6 3) y
las piezas acabadas como PART*_1.RWX. Los archivos se guardan en
C:\Intelitek\RoboCell-PRO\BIN\resource\ folder. Esta es la ubicacion por
defecto de la carpeta de recursos.

Objetos

Los objetos incluidos en el grupo Objetos del usuario son sélo para fines
ilustrativos. Los archivos de objetos del usuario reciben un nombre
USER*.RWX. Los archivos se guardan en C:\Intelitek\RoboCell-
PRO\BIN\resource\ folder. Esta es la ubicacion por defecto de la carpeta de
recursos.

Los usuarios avanzados que saben como crear objetos en 3D en formato
RWX pueden disefar y utilizar dichos objetos en la celda robdtica. No se
pueden usar mas de tres piezas de usuario y ocho objetos de usuario a la vez
en la celda robotica. Para obtener mas instrucciones sobre el disefio de
piezas/objetos de usuario, consulte Disefio de piezas y objetos del usuario,
en la pagina 40.
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Disefio de piezas y objetos del usuario

Modificar un archivo de pieza del usuario existente

Puede cambiar una pieza de usuario que ya existe para crear su propia
pieza de usuario. Para modificarla, siga estos pasos:

1. Abra la carpeta C:\Intelitek\RoboCell-PRO\BIN\resource folder. Esta
es la ubicacion por defecto de la carpeta de recursos. Los archivos se
guardan en SBWSIMn RESOURCE folder.

2. Use un editor de texto que guarde los archivos en formato ASCI|I,
como Bloc de Notas, abra uno de los archivos de pieza de usuario
existentes (PART1_0.RWX, PART2 0.RWX 0 PART3 0.RWX). El
archivo se parece al siguiente ejemplo:

ModelBegin
TransformBegin
Color 0.0 1.0 1.0
Surface 0.4 0.3 0.2
Opacity 1.000000
LightSampling Facet
GeometrySampling Solid
TextureModes Lit
Texture NULL
ClumpBegin
Translate 0.0 0.0251 0.0
Tag 1
Block 0.05 0.05 0.05
ClumpBegin
Tag 2001
Color 1 0 O
Opacity 1
Block 0.03 0.02 0.07
ClumpEnd
TransformEnd

ModelEnd
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Edite el archivo para crear su propia pieza.

Guarde el archivo. Como sélo se pueden tener tres archivos de piezas
de usuario a la vez, habra que reemplazar archivo original. No cambie
el nombre del archivo.

Para crear su propia pieza acabada, edite el archivo Part*_1.
Si no quiere crear una pieza acabada, borre el archivo Part*_1.

Crear un nuevo archivo de pieza/objeto

Para crear sus propios archivos de objeto o pieza del usuario, siga estos
pasos:

1.

Abra un editor de texto que guarde los archivos en formato ASCII,
como Bloc de Notas.

Escriba el archivo para crear su propia pieza.

Guarde el archivo con extension .RWX. (Debe nombrar el archivo
PART1_0.RWX, PART2_0.RWX, o PART3_0.RWX.)

Para crear una pieza acabada, el nombre del archivo debe ser
PART*_1.RWX. Debe haber también un archivo PART*_0.RWX (es
decir, para que haya un archivo PART1 1 debe haber un archivo
PART1_0.RWX).

Copie los archivos en la carpeta SBWSIMN\RESOURCE.

Nota: Se recomienda que no elimine los archivos originales incluidos en
Robocell. Guarde los archivos originales con nombres diferentes.

Para crear un Objeto del usuario, siga los pasos anteriores y llame al
archivo USER*.RWX. Los archivos USER*.RWX no pueden ser
manipulados por el robot o las maquinas. Debe reemplazar los
archivos de objetos de usuario originales.

Importar un archivo CAD

Puede crear un objeto en 3D con un programa CAD e importarlo a
RoboCell. Para importar un archivo CAD, haga lo siguiente:

1.

Cree un archivo con cualquier programa CAD. Guardelo como *.DXF
o0 *.3DC.

Use el conversor DXF a RWX, o 3DC a RWX para convertir el archivo
a formato RWX.

Nombre los archivos PART1_0.RWX, PART2_0.RWX, o
PART3_0.RWX.
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4. Para crear una pieza acabada, el nombre del archivo debe ser
PART*_1.RWX. Debe haber también un archivo PART*_0.RWX (es
decir, para que haya un archivo PART1_1.RWX debe haber un archivo
PART1 0.RWX).

5. Copie el archivo en la carpeta SBWSIMn\RESOURCE.

Para importar un objeto del usuario, siga los pasos anteriores y llame al
archivo USER*.RWX.

Para mas informacion sobre los archivos .RWX, consulte un manual de
programacion RWX.
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S5

Trabajar con RoboCell

Robocell integra el software de robdtica SCORBASE con un modulo de
representacion grafica, que permite definir las posiciones del robot y
ejecutar programas de robotica en una celda de trabajo virtual.

La interfaz de usuario y los menus de RoboCell son similares a los de
SCORBASE. Las principales diferencias se describen en este capitulo.
Incluyen:

« El mddulo gréfico, que permite definir posiciones y ejecutar un
programa SCORBASE en una celda de trabajo virtual o real.

o Opciones adicionales en los menus de Robocell que facilitan la
integracion de SCORBASE en Robocell.

Todas las funciones, menus y lenguaje de programacion de SCORBASE
se describen en el manual del usuario de SCORBASE.

Menus de RoboCell

Cuando abre Robocell y selecciona New Project (Nuevo Proyecto),
aparece esta ventana:

¥ Robocell for SCORBOT-ER 9Pro - ( Untitled ) i =101

File Edit Run Options View 3DImage Window Help

QL= g|1_l_J'|%ﬁON0H|>||b‘%<‘HBL@’_|
e g
B Project Commands
?l!'\ % h\ N O e % |-'v’ A = 1 ARIS CONTROL
&1 PROGRAM FLOW

-3 INPUTS & OUTPUTS
[#1-{Z1 ADVANCED COMMANDS

5 Joints Speed[50 = Position Number — |nolude fues -
2 3 456 9 8 I I ¥ Robat [~ Peripherals -
lE.|'|1|2|3|4|5|5|?|8| Jil‘ & Ahsolte i«
HIQIWIEIHITIYIUIII __ Ewpand | ¢ Relativeta: Ia
[ [Tnsert | &2 Ssmulaton | 7
Figura 5-1: Ventana Nuevo proyecto
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Menu File (Archivo)

File
New Project Cirl+N

Open Project...
Save Project
Save Project As...
Close Project

Ctrl+0
Cirl+5

Mew Script
Open Script

Print Program...

Brint Positions: .

Prink 30 Image. ..

Prink Preview 30 Image. ..
Brint Charts...

Brint Preview Chatts...

Import 3D Model
Edit 3D Model

View File

Exit

3

T

Las siguientes opciones se encuentran disponibles en el menu File

(Archivo):

| New Project |

| Open Project |

| Save Project |

| Save Project as |

| Print Program

|
| Print Positions |
|

| Print 3D image

Print Preview
3D Image

Print Charts |

Abre un proyecto nuevo sin titulo (consulte Figura 5-1).
El nuevo proyecto sin titulo no incluye una celda de
trabajo robdtica (ventana 3D).

Para afiadir una celda de trabajo, realice una de las

siguientes acciones:

o Seleccione File | Import 3D model (Archivo | Importar
Modelo 3D) para abrir un archivo de celda de trabajo
existente.

o Seleccione File | Edit 3D model (Archivo | Editar
Modelo 3D) para abrir CellSetup y crear una nueva
celda de trabajo.

Abre la ventana Load Project (Cargar Proyecto) que

presenta una lista de los archivos SCORBASE (sin celda

virtual) y los archivos RoboCell (que incluyen celda
virtual).

Guarda el proyecto (programa, posiciones y gréaficos).

Guarda el proyecto (programa, posiciones y graficos)
con un nombre diferente.

Imprime el programa SCORBASE.
Imprime las posiciones definidas por el usuario.

Imprime la celda grafica. La salida es una imagen de la
celda actual.

Abre un cuadro de didlogo que muestra como se vera la
celda impresa en el papel.

Abre una ventana para seleccionar el diagrama del eje
especifico a mostrar o imprimir. Solo puede
seleccionarse un eje por vez.
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Print Preview Abre una ventana que muestra como quedaria impreso

Charts en papel el diagrama de un eje especifico seleccionado.

Import 3D Abre la ventana Import 3D Model (Importar Modelo

Model 3D) con la lista de archivos de médulo gréafico (archivos
*.3DC).

Seleccione uno de los archivos para abrir la ventana del
maodulo de representacion grafica. Al guardar el
proyecto, la celda de trabajo actual se incluye como
parte del proyecto.

Edit 3D Model | Abre CellSetup. Si el proyecto ya incluye una celda de
trabajo, CellSetup abre esa celda para editarla. De lo
contrario, CellSetup abre una celda vacia sin titulo.

View File | Abre la ventana View File (Ver Archivo) con la
siguiente lista de archivos:

e Archivos del médulo grafico (*.3DC)

e Programas de SCORBASE (*.sbp) (Nota: es posible
copiar y pegar un archivo sbp en su propio
proyecto).

« Datos de posicion (*.pnt)

Al seleccionar un archivo, se abre una ventana de

visualizacion.

| Exit | Cierra RoboCell.

Menu Edit (Editar)

El menu Editar es idéntico al ment de SCORBASE, utilizado para editar
programas SCORBASE. Consulte el Manual del usuario de SCORBASE
(o el archivo de ayuda) para la descripcién de las opciones de este mend.

Men( Run (Ejecutar)

El menu Ejecutar es idéntico al meni de SCORBASE cuyas opciones
permiten ejecutar los programas SCORBASE vy enviar el robot a su
posicion de inicio.

Si selecciona Options | Simulation (Opciones | Simulacion), la activacion de
un programa de SCORBASE ejecutara el robot en la celda virtual.

Si selecciona Options | On-Line (Opciones | En Linea) (y el robot esta
conectado a la computadora) el robot real y virtual funcionaran en conjunto.
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Menu Options (Op

Menu View (Ver)

ciones)

El mend Opciones es idéntico al meni de SCORBASE. La Unica diferencia
es la opcion de Simulacion. Cuando esta funcion esta seleccionada, el robot
de la celda virtual funcionara de acuerdo a las instrucciones del programa
SCORBASE. Consulte el Manual del usuario de SCORBASE (o el archivo
de ayuda) para la descripcion de las opciones de este menu.

Nota: Los comandos avanzados se describen en el manual del usuario de
SCORBASE. Los comandos ViewFlex se describen en el manual del
usuario de ViewFlex.

El mend Ver es idéntico al ment de SCORBASE cuyas opciones permiten
cambiar la visualizacion de las barras de dialogo y menus de SCORBASE.

Menu '3D Image' (Imagen 3D)

Mena Window (Ve

Ayuda

Las opciones de este menu estan descritas en el Mddulo de representacion
gréfica .

ntana)

Las opciones del menud Ventana ofrecen configuraciones de pantalla que
permiten un uso 6ptimo de la pantalla mientras se llevan a cabo diversas
operaciones, como definir posiciones, programar y ejecutar programas
SCORBASE.

RoboCell Help Abre la ayuda de RoboCell.
SCORBASE Help Abre la ayuda de SCORBASE.
Scripting Help Abre la ayuda de Visual Basic Script.
About... Muestra la version de RoboCell.

Reqgistration. .. Abre la ventana Licencia de Software para su registro y
para transferir la licencia Robocell a otra computadora.
(Consulte el Capitulo 11 para obtener informacion
adicional).
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Modulo de representacion gréafica

El archivo de modulo gréfico es una parte integral del proyecto Robocell.
Al abrir o guardar un proyecto se abre o guarda el programa Robocell, las
posiciones del robot y los datos del médulo gréfico como una unidad.

Puede abrir un nuevo proyecto Robocell y luego importar una celda virtual
desde un proyecto existente o una célula creada mediante CellSetup
(Archivo | Importar Modelo 3D).

Solo se puede abrir un archivo/ventana de CellSetup por vez.

Cuando abre un proyecto que ya contiene una celda de trabajo, aparece la
ventana del mddulo de representacion grafica. La ventana se titula 3D
image (Imagen 3D) y el nombre del proyecto.

50 image Bxceiad lolx

PEORETT YT

Figura 5-2: Ventana Imagen 3D

La imagen 3D muestra la celda de trabajo robotica y todos sus
componentes. Utilice las herramientas de representacion grafica descritas en
el Capitulo 3 para modificarla y ver la imagen desde diferentes angulos,
controlando la posicién de la “camara” virtual que monitoriza la celda de
trabajo. Otras herramientas le permiten ver datos relativos a la celda (como
nombre del objeto, posicion o nimero de piezas en el alimentador).

Barra de herramientas y Menu Imagen 3D

Se puede acceder a todas las herramientas de representacion grafica desde el
Menu Imagen 3D. Las herramientas mas usadas también son accesibles a
través de la barra de herramientas.
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Reset 3D Model |

| Top View |

| Drag Image |

Camera Sub-options:

Redirect Camera |

Follow me Camera |

Save Camera Position |

Restore Camera
Position

Envia la imagen de la celda de trabajo a su
configuracion y posicion inicial (guardada en
CellSetup).

Esta herramienta es util cuando quiere inicializar
una celda antes de volver a ejecutar un programa.

Restablece la posicion de la cdmara al punto
central y desde arriba de la celda.

Activa el modo arrastre para llevar toda la imagen
a una nueva posicion.

Utilice el cursor para sefialar y hacer clic en
cualquier lugar de la imagen y arrastrarla a su
nueva posicion. EI modo arrastre tiene efecto hasta
seleccionar otra opcion o presionar [Esc].

La ventana imagen 3D muestra la salida de una
camara virtual colocada en la celda de trabajo.
Manipule la cdmara para definir como se vera la
imagen en la ventana.

Seleccione el punto que estara siempre en el
centro de la pantalla (al girar, acercar/alejar la
imagen y cambiar el angulo de la cdmara).

El modo Redirigir cAmara tiene efecto hasta
seleccionar otra opcion o presionar [Esc].

Permite seguir el movimiento de cualquier objeto
(pinza del robot, un objeto determinado, etc.)
cuando la celda de trabajo esta en funcionamiento.

Para seleccionar el objetivo, elija un punto en un
objeto en movimiento (pieza del robot o de un
objeto).

Presione [Esc] para salir del modo Redirigir
camara.

Guarda la posicion actual de la camara. Sélo se
puede guardar una posicién de la camara. Al
guardar una nueva posicion se borra la posicién
grabada previamente.

Restaura la posicion grabada mediante la opcién
Save Camera Position (Guardar Posicién de la
Céamara).
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Labels Sub-options
(Sub-opciones de
etiquetas):

8] ) | Object Names

| Muestra/oculta las etiquetas de Nombre de Objeto.

| Muestra/oculta las etiquetas de Posicion de

Ll | Object Positions

o
o

Obijeto.
La etiqueta muestra las coordenadas X e Y de la

posicion del objeto relativa a las coordenadas del
modelo 3D.

Object Positions in
Robot Coordinates

Muestra/oculta la Posicién de Objeto en las
coordenadas del robot.

Las posiciones de los objetos son relativas a las
coordenadas del robot. Las coordenadas del robot
pueden diferir de las coordenadas de la celda si:

o El robot se mueve luego de la configuracion
inicial (en CellSetup)
o El robot tiene base deslizante lineal (LSB).

Cuando se mueve el robot, la posicién de los
objetos es relativa a los cambios del robot.

Number Parts in
Feeder

Muestra/oculta una etiqueta que muestra el
numero de objetos que quedan en el alimentador.

Send Robot Sub-
options (Sub-opciones
Enviar Robot):

Seleccione Options | Simulation (Opciones |
Simulacidn) para activar las opciones Send Robot
(Enviar Robot).

lﬁ'f Send Robot to
Object

Envia el robot al objeto seleccionado.
Asegurese de que la pinza esté abierta antes de

enviar el robot al objeto.

Esta opcidn es Gtil para posicionar la pinza del
robot en el objeto.

Envia el robot al punto seleccionado. Esta opcion
es til para definir una posicién del robot.

£ Send Robot to
Above Point

.&,f Send Robot to
Point

Envia el robot a un punto por encima del punto
seleccionado en la mesa.

Por defecto el punto esta 100 mm por encima del
punto seleccionado.
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Options for Abre_el cuadro_de dialogo Send Ropot Op_ti_ons
Send Robot (Opciones Enviar Robot) que permite definir los

valores de desplazamiento vertical y la orientacion
de la pinza cuando se ejecutan los comandos Send
Robot (Enviar Robot).

send Robot Options x|
 Pitch — Rall — Z-Offzet r— £-0ffzet Abowe Paint—
{* .90 Degrees {* 0 Degees & 410 mm 450 mm
" 0 Degrees .90 Degrees 420 mm & 4100 mm
' Curent ' Cument £ 430 mm 4150 mm
£ User Defined: £ User Defined: £ User Defined: " User Defined:

Cancel | Default

Figura 5-3: Opciones Enviar Robot

Los ajustes tienen efecto sobre todos los comandos Send Robot (Enviar
Robot) posteriores. Cuando se selecciona la pistola de soldadura, se utilizan
los ajustes por defecto de la pistola; se ignoran aquellos definidos por el
usuario.

Por defecto, el robot se mueve hacia un objeto o punto determinado con la
pinza perpendicular (-90) a la mesa y sin giro (0).

Puede utilizar también el cuadro de dialogo SCORBASE Manual
Movement (Movimiento Manual de SCORBASE) (consulte Manipulacion
manual del robot, en la pagina 52) para ajustar la orientacion (inclinacion y
ratacion) de la pinza. A continuacion, puede seleccionar la opcién Use
Current (Use Actual) para mantener la orientacion de la pinza durante los
comandos Send Robot (Enviar Robot) posteriores.

El valor de desplazamiento en el eje Z es utilizado por los comandos Send
Robot to Object (Enviar Robot a Objeto) y Send Robot to Point (Enviar
Robot a Punto). El valor de desplazamiento por sobre el punto seleccionado
en el eje Z es utilizado por el comando Send Robot Above Point (Enviar
Robot por encima del Punto).

| Show Path | Al seleccionarlo, se dibuja una linea en la pantalla que

muestra la trayectoria de la pinza a medida que el robot se
mueve. La distancia entre los puntos es proporcional a la
velocidad TCP.

| Clear Path | Borra la trayectoria del robot que se dibuja al activar la

opcion Show Path (Mostrar Trayectoria).
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Show Origin

Show Robot
Work Envelope

Welding
Settings

| Muestra el origen de la celda a nivel del suelo (bajo el

centro de la base del robot) con una cruz roja en los ejes X
e Y. Las posiciones de todos los objetos se definen en
relacion a este punto de origen. Cuando se manipula la
representacion grafica, la cruz puede desaparecer
momentaneamente. Esta opcidn es la misma que Scene
Origin (Origen de la Imagen) descrita en el Capitulo 4,
CellSetup.

Muestra la amplitud del rango de trabajo del robot, de
modo que permite ver si los objetos se encuentran al
alcance del robot. Esta opcion es la misma que Show
Envelope (Mostrar Area de Trabajo) en Propiedades del
robot.

Abre el cuadro de didlogo Welding Setting (Configuracion
de Soldadura) que permite definir los parametros de
soldadura (consulte la Figura 7-7).
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6

Manejo de la celda

Manejar y programar el robot con RoboCell es similar a trabajar con el
robot real. Las funciones de representacion grafica y operaciones
automaticas, tales como los comandos Cell Reset (Resetear Celda) y Send
Robot (Enviar Robot), permiten una programacion rapida y facil.

Manipulaciéon manual del robot

El cuadro de didlogo SCORBASE Manual Movement (Movimiento
Manual de SCORBASE) permite manipular el robot y los ejes periféricos
de la celda simulada del mismo modo que se controla un sistema robotico
real.

Manual Movement

&+ Joints |¢"' HrZ ﬁpeed:lﬂ

P o B SR S e
Wl 2| af4]s]ef7]a]
2s|ofwle|rltfv]u]i]

Figura 6-1: Cuadro de didlogo Movimiento manual

Al hacer clic con el mouse sobre el cuadro de didlogo Movimiento Manual
o presionar las teclas correspondientes, se moveran los ejes del robot
virtual. EI movimiento de un eje continla siempre que se mantenga
presionado el boton o la tecla o hasta llegar a un limite por software o
hardware.

Nota: El eje 6 no esta activo para la configuracién del robot con pinza
neumatica.

Use los botones Open Gripper (Abrir Pinza) y Close Gripper (Cerrar Pinza)
para controlar la pinza del robot.
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Manejo de la maquina

Puede operar la fresadora o el torno directamente desde el cuadro de
didlogo Digital Output (Salidas Digitales) o con los comandos del programa
(consulte Ejecucion del programa, en la pagina 58). El programa continuara
ejecutdndose después de que la maquina empiece a funcionar.

Asegurese de cerrar la placa de sujecion del torno o la fresadora antes de
abrir la pinza del robot. La pieza colocada en el torno caera al suelo a menos
que la placa de sujecion esté cerrada antes de abrir la pinza.

La pieza colocada en la fresadora puede caer a menos que la placa de
sujecion esté cerrada antes de comenzar el ciclo.

La fresadora y el torno funcionarén solo si tienen la puerta cerrada.

Comandos Enviar Robot

Los comandos Send Robot (Enviar Robot) se pueden utilizar a menudo en
lugar del cuadro de didlogo Movimiento Manual de SCORBASE. Sin
embargo, es comun usar el cuadro de didlogo Movimiento Manual de
SCORBASE para ajustar la posicion del robot tras usar los comandos
Enviar Robot.

Cuando SCORBASE esta trabajando en linea con una celda de robot real,
los comandos y opciones Enviar Robot no estan disponibles.

Cuando utilice los comandos Enviar Robot tenga presente ciertas
caracteristicas de los siguientes objetos:

Feeders Haga clic en la pieza del alimentador (no en el
(alimentadores) alimentador) para seleccionarlo como objetivo del

comando Send Robot to Object (Enviar Robot a
Objeto).

Para tomar facilmente una pieza del alimentador,
seleccione una inclinacion de 0°y un giro de (-
90°) en el cuadro de didlogo Send Robot
(Opciones Enviar Robot).
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Lathe (Torno) Cada una de las cuatro abrazaderas de la placa de
sujecion puede ser un objetivo. No se puede
utilizar el comando Send Robot to Object (Enviar
Robot a Objeto) para colocar un objeto en el
torno. Los objetos se deben colocar en la placa de
sujecion de forma manual.

Solo se pueden colocar cilindros en la placa de
sujecion. Utilice la ventana Manual Movement
(Movimiento Manual) para colocar el cilindro con
precision.

Mill (Fresadora) Haga clic en el portapiezas de la fresadora para
seleccionarlo como objetivo del comando Send
Robot to Point (Enviar Robot a Punto). Use la
grilla del portapiezas para ayudar a colocar el
objeto.

Table (Mesa) Utilice el comando Send Robot to Point (Enviar
Robot a Punto), no Send Robot to Object (Enviar
Robot a Objeto) y seleccione un objetivo
especifico en la mesa. El robot se mueve a esa
posicion con el desplazamiento definido en las
Opciones del cuadro de didlogo Enviar Robot.

Template (Plantilla)  Aunque se trata como un objeto, desde el punto
de vista del robot, la plantilla contiene dos
objetos, la bandeja y la manija, y cualquiera de los
dos puede ser un objetivo. La plantilla tiene una
posicién definida por el centro de la bandeja.

Utilice un valor de desplazamiento en el eje Z de
35 mm para enviar el robot a la bandeja.

Utilice un valor de desplazamiento en el eje Z de
0 mm (definido por el usuario) para enviar el
robot a la manija.

Pinza

Agarrar objetos

La pinza del robot en RoboCell agarrara objetos s6lo como resultado de los
comandos Close Gripper (Cerrar Pinza).
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Liberar objetos

Cuando la pinza se cierra para agarrar un objeto, el objeto se lleva al centro
de la pinza.

Ademés, los cubos y los cilindros horizontales se giran para poder alinearse
a las mordazas de la pinza, de tal modo que el desplazamiento de rotacion
no supere los 35°. Cuando el desplazamiento es de unos 45°, la pinza agarra
el objeto por sus esquinas.

Como los objetos se giran sobre su centro, cuanto mas lejos de su centro se
tome un objeto alargado, més se debera alinear con la pinza antes de que la
pinza se cierre.

RoboCell opera con gravedad. Los objetos liberados caeran sobre la
primera superficie que se encuentre debajo.

Si més de la mitad de la base de un objeto queda en la superficie,
permanecerd en la superficie. De lo contrario, caera a la siguiente superficie.

Los objetos se pueden agarrar y soltar en cualquier grado de rotacion.

Deteccion de Impacto

RoboCell comprueba las siguientes condiciones de impacto:
La punta de la pinza del robot choca con un objeto o con el mismo robot.

El motor de la pinza (en lo alto de la pinza) choca con un objeto o con el
mismo robot.

Un objeto sujeto por la pinza choca con otro objeto o con el mismo robot.

Los mensajes de error de impacto que envia RoboCell son los mismos que
envia SCORBASE cuando un robot real no puede alcanzar la posicion
final. Cuando no hay fallos mecanicos (motor) o eléctricos (decodificador)
en la simulacion, se puede asumir simplemente que la pinza o el objeto
sujetado por ella ha chocado con el robot o con otro objeto.

La linea de estado de la representacion gréfica indica el objeto sobre el que
se ha producido el impacto.

Como respuesta a un mensaje de error de impacto, seleccione OK para
retomar el control. Después mueva el robot fuera de la zona de impacto. Si
un comando Send Robot (Enviar Robot) ocasiono el impacto, el robot
retomara el movimiento desde la posicion que precedio al comando Send
Robot (Enviar Robot).

Cuando SCORBASE opera en modo en linea con una celda robdtica real,
SCORBASE controla la deteccion y respuesta a impactos y la funcion de
deteccion de impactos de RoboCell no esta disponible.
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Definir posiciones

Robocell proporciona tres métodos para definir las posiciones del robot que
se describen a continuacion. Una posicion se identifica por su nimero
asignado.

Grabar posicion #1

1. Use el cuadro de didlogo SCORBASE Manual Movement
(Movimiento Manual de SCORBASE) para manipular el robot virtual
de la misma manera en que manipularia el robot real.

2. Cuando se alcanza la posicion, escriba un numero en el campo nimero
de posicion del cuadro de didlogo Teach Position (Ensefiar Posicion)
(simple).

3. Haga clic en Record (Registrar).

Si us6 previamente el nimero de posicidn, se reemplazaran los datos de la
posicion previa.

Grabar posicion #2

1. Paraenviar un robot a una posicion deseada, use las herramientas Send
Robot to Object/Position/Above Position (Enviar Robot a
Objeto/Posicion/sobre Posicion).

2. De ser necesario, use el cuadro de didlogo Movimiento Manual para
definir la posicién precisa.

3. Cuando se alcanza la posicion, escriba un nimero en el campo ndmero
de posicion del cuadro de didlogo Teach Position (Ensefiar Posicion)
(simple).

4. Haga clic en Record (Grabar).

Si us6 previamente el nimero de posicidn, se reemplazaran los datos de la
posicion previa.

Ensefiar posiciones

1. En la ventana Graphic Display (Representacion grafica), seleccione
View | Object Positions (Ver | Posicion de Objetos) para ver las
coordenadas X e Y de un objeto.

2. Realice un acercamiento sobre el objeto o punto cuyas coordenadas
quiera grabar.
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3.

Haga clic sobre el botdn Teach Position (Simple) Expanded (Ensefiar
Posicion - Expandido) para abrir el cuadro de didlogo Teach Position
(Ensefiar Posicion).

fmm) [0 ) [0 Zimm) [0
Fitch [deq] ID Rall [deq] IEI ‘j |

"fia Pozition
Get Pozition I Clear | Teach -
Position Mumber — |nolude Aweg——————————— -\ | -: |
I'I "I [V Fobat [ Peripherals
i Speed
&: B | & sbsolite " Diuration
f .................... E ........................................ " Relative ta: 50 x

Figura 6-2: Cuadro de dialogo Ensefiar posicion (Expandido)

4.

S.
6.

Ajuste preciso de

Escriba las coordenadas de la posicion en los campos X, Y, Z, P
(Inclinacion) y R (Rotacion).

Escriba un nimero en el campo numero de posicion.
Haga clic en Teach (Ensefar).

Nota: Si presiona Record position (Grabar posicion), se graba la posicion
actual del robot (y no la posicion definida por las coordenadas que introdujo
en los campos X, Y, Z, P-Inclinacion y R-Rotacion).

Si us6 previamente el nimero de posicion, se reemplazaran los datos de la
posicion previa.

una posicion
Para modificar posiciones existentes:

Haga clic sobre Teach Position (Simple) Expanded (Ensefiar Posicién -
Expandido) para abrir el cuadro de didlogo Teach Position (Ensefiar
Posicion).

Seleccione la posicion que quiere modificar en el campo Position
Number (Numero de Posicién).

Haga clic en Get Position (Obtener posicién). Los datos de la posicion
apareceran en los campos X, Y, Z, P (Inclinacion) y R (Rotacion).

Modifique las coordenadas necesarias.
Haga clic en Teach (Ensefiar) para reemplazar la posicion previa.
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Ejecucidon del programa

La ejecucion de programas en RoboCell es igual que ejecutar programas en
un sistema real.

Como se pueden cargar y cambiar facilmente diferentes configuraciones de
celda en RoboCell, hay que tener en cuenta que las posiciones y programas
no se cargan junto con su celda de trabajo.

Para usar una celda de trabajo con sus posiciones para un nuevo proyecto
guarde el proyecto con la celda de trabajo y las posiciones bajo un nombre
diferente, usando la opcién Save as (Guardar Como) del menu File
(Archivo).

Luego borre el programa y escriba uno nuevo (las posiciones y la celda no
guardarén los cambios).
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7

Funciones de soldadura

Introduccién de las funciones de
soldadura
Las funciones de soldadura con Robocell contienen las opciones de

soldadura de solidos para ensefiar las técnicas modernas de soldadura de
arco.

El software tiene las siguientes caracteristicas:
« Soldadura de multiples piezas en linea 0 en modo simulacion.

« Visualizacion precisa y manipulacion de piezas soldadas en linea o en
modo simulacion.

o Generador de caracteres de comando Unico que calcula y ensefia todas las
posiciones requeridas para obtener una secuencia de texto.

o Celdas de soldadura predefinidas y demostracion de programas
completamente funcionales para la ejecucion simulada.

En la Figura 7-1 se muestra una celda de soldadura tipica.

Figura 7-1: Celda de soldadura
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Las funciones de soldadura de Robocell permiten varios tipos de soldadura:
Soldaduras de articulaciones en T, soldadura a tope y soldadura de letras y
nameros.

« Soldadura de articulacion en T: En la Figura 7-2 se muestra una
soldadura de articulacion en T.

Figura 7-2: Soldadura de articulacionen T
e Soldadura a tope: Soldadura en la que las piezas se sueldan cara a cara.

Figura 7-3: Soldadura a tope

La celda de trabajo permite las soldaduras de articulaciones en T de forma
totalmente automatica:

recuperacion de placas de metal del alimentador por gravedad.

carga de piezas en el portapiezas para articulaciones en T.

e« recuperacion de la pistola MIG

e soldadura de arco

e retorno de la pistola

« descarga de soldadura desde el portapiezas para su enfriamiento.

La soldadura a tope o de letras y nimeros se desarrolla de la misma forma.
Sin embargo, para esos procesos las laminas de metal se deben colocar en el
portapiezas durante la configuracion de la celda. El area de trabajo del robot
no permite colocar y quitar las piezas del portapiezas.
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Herramientas de soldadura de
CellSetup

Las herramientas de soldadura disponibles en CellSetup se describen a
continuacion. (Consulte también el Capitulo 4, CellSetup, en la pagina 11).

Herramientas de soldadura

Configuraciéon de la mesa de soldadura

La mesa de soldadura se debe colocar en la celda justo antes o después de
que el robot (el primer objeto) se ha colocado. La mayoria de los objetos de
soldadura se colocan autométicamente a la altura correcta de la mesa de
soldadura por defecto, incluso si no se colocan directamente sobre la mesa
de soldadura.

El cuadro de didlogo Welding Table Configuration (Configuracion de la
mesa de soldadura) ofrece las siguientes opciones:

Properties |

Size

* {mm} |12DD 3:
¥ {mm} IEDD 3:

ok | Cancel | Hep |

Figura 7-4: Configuracion de la mesa de soldadura

Colors Se abre una paleta de colores para definir el color
de la mesa de soldadura. La estructura de las
mesas por defecto es gris.

Para distinguir la mesa use un color diferente al
del suelo y fondo.

X (mm); Y (mm) Define las dimensiones X e Y de la mesa en
milimetros. Deben estar siempre en concordancia
con las dimensiones X e Y de la celda. (Use la
opcién Show Cell Origin (Mostrar Origen de la
Celda) para ver el origen X e Y de la celda).
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Puede aceptar o cambiar las dimensiones 1200 x
800 mm por defecto, que son las medidas de la
estructura de la mesa de soldadura entregada con
el producto Automated Welding tekLINK
(Soldadura Automatica de tekLINK).

Propiedades de la maquina soldadora

La méquina soldadora suministra la energia necesaria para la soldadura, al
estar conectada a la pistola de soldadura. Como tal, no se puede guardar una
celda que contenga solo una pistola de soldadura o solo una méaquina
soldadora. Ambas deben estar presentes en la celda para guardarla.

Para abrir la ventana Welding Machine Properties (Propiedades de la
maquina soldadora) realice una de las siguientes acciones:

o Seleccione 3D Image | Welding Setting (Imagen 3D | Ajustes de
Soldadura) desde el menu principal de Robocell.
Nota: La opcion Welding Setting (Ajustes de Soldadura) esta activa si ha
definido en la celda una méquina soldadora y una pistola de soldadura.

« Haga doble clic sobre la maquina soldadora en la ventana 3D.

Figura 7-5: Imagen de la maquina soldadora
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El menu Welding Machine Properties (Propiedades de la maquina
soldadora) contiene adicionalmente esta opcion:

Welding Settings

—Woltage Tap
£ Fan only

L
g
3
L

Abre el cuadro de didlogo Welding Settings
(Ajustes de Soldadura) (consulte la Figura 7-6)
que permite definir los siguientes parametros de

soldadura:

e Potencia de Voltaje
o Didmetro de cable
e Velocidad de cable
e  Gas de proteccion

— Wwiire Diameter

* 0.023 inch
0030 inch
035 inch

X

— Shielding Gaz—

—"ire Speed

i

i Mone
' Co2
C frgon+CO2

= Flux Caore

ok LCancel |

Figura 7-6: Cuadro de didlogo de Ajustes de soldadura

Voltage Tap

Wire Diameter

Wire Speed

Define el voltaje de salida que la maquina
soldadora aplica a la pistola, una variable
importante en la determinacion de la calidad y
apariencia de la soldadura. El valor de la potencia
de voltaje es un valor de referencia (y 2 es el valor
por defecto que no indica un valor de voltage).

La potencia de voltaje debe ser acorde a varios
factores como la velocidad del robot, la velocidad
de cable y el grosor de la plancha de metal.

Define el diametro del cable que sale de la pistola
de soldadura MIG. No se puede cambiar.

Por defecto el diametro de cable usado en AMT
tekLINK es 0,023 pulgadas.

Fija la velocidad con la que alimenta el cable a la
pistola de soldadura MIG. También se conoce
como velocidad de alimentacion.
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La configuracion de la velocidad del cable es un
valor de referencia que se da al controlador dentro
del soldador. Valores vélidos: 10-100

La velocidad del cable se regula automaticamente
mediante el equipo de soldadura para un
funcionamiento 6ptimo y no necesita entrada
manual. El equipo de soldadura determina la
configuracion de la velocidad teniendo en cuenta
tres factores: el tipo de gas, el grosor de la
plancha de metal y el didmetro del cable.

Shielding Gas Define el tipo de gas empleado para proteger la
soldadura de la oxidacién, que causan las virutas
de las piezas soldadas. El sistema sélo trabaja con
gas CO2.

Los pardmetros por defecto se determinan de acuerdo con los ajustes
recomendados de Millermatic (ver el Manual del usuario de
Millermatic).

Algunos parametros estan interrelacionados. Por ejemplo, cambiando la
potencia de voltaje cambia automaticamente la velocidad del cable por
defecto. Note que la velocidad del cable también se puede cambiar
independientemente de la potencia de voltaje.

Los ajustes de soldadura se pueden cambiar por el usuario cuando
trabaja en la ventana de representacion grafica. Los ajustes tendran
efecto para todas las siguientes simulaciones de soldadura.

Nota: Los cambios en el cuadro de didlogo no afectan a los ajustes del
equipo soldador Millermatic.

A este cuadro de diadlogo también se puede acceder haciendo doble clic
en los indicadores de la maquina soldadora. Note que los cambios en los
parametros se reflejan en las posiciones de los indicadores.

Controller Output El funcionamiento de la maquina soldadora se
Number for Welding  controla usando una salida del controlador. Una
Machine vez colocada la maquina soldadora (en

CellSetup), se deberia asignar una salida libre del
controlador para controlar la maquina.
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Pedestal de la pistola

El pedestal de la pistola no requiere que el usuario defina ninguna
propiedad o ajuste adicional. El usuario s6lo necesita colocarla en una
posicion accesible en la mesa de soldadura. CellSetup dibuja el cable que
conecta la pistola a la maquina soldadora.

Figura 7-7: Pedestal de la pistola

No se puede guardar una celda que contenga solo una pistola de soldadura o
solo una maquina soldadora. Ambas deben estar presentes en la celda para
guardarla.

Plantilla de soldadura A (Articulacién en T)

La plantilla de soldadura A es un dispositivo utilizado para sujetar de modo
seguro dos materiales que se sueldan entre si en una articulacion en T. Este
portapiezas no requiere que el usuario defina ninguna propiedad o ajuste
adicional. El usuario s6lo debe colocarlo sobre la mesa de soldadura para
que el robot pueda acceder y pueda poner y quitar piezas.

Figura 7-8: Plantilla de soldadura A
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Plantilla de soldadura B

La plantilla de soldadura B se puede usar para varios tipos de soldadura. El
area estriada del centro de la plantilla se puede usar para sujetar de forma
segura las dos planchas cara a cara para una soldadura a tope. La plantilla
también sirve para sujetar las placas usadas con el comando SCORBASE
Write (Escribir). Para obtener méas informacion, consulte el Manual del
usuario de SCORBASE.

La plantilla de soldadura B no requiere que el usuario defina ninguna
propiedad o ajuste adicional. EI usuario solo necesita colocarla en una
posicion accesible en la mesa de soldadura.

Figura 7-9: Plantilla de soldadura B
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Materiales de soldadura

Placa 38 x 2 x 89

Placa se refiere a las placas de soldadura de metal que se utilizan con la
plantilla de soldadura
A. Cuando selecciona Plate (Placa), se abre este cuadro de didlogo:

WELDPART1 .; X

Properties |

| Object Material  [lieial =]

X {mm) |m—
Y {mm) |s=—
Z {mm}) |2

— Size

ok | cCanced | Heb

Figura 7-10: Configuracion de la placa de soldadura

Colors Puede definir el color de la placa que detecta el
sensor. Por defecto el color es azul. Para cambiar
el color, haga clic en Colors (Colores). Se abre
una paleta de colores de la que puede seleccionar
el color deseado. Asegurese de que el color que
selecciona es compatible con la definicion de
deteccion del sensor.

Size Las dimensiones por defecto de las placas son 38
X 89 x 2 mm., éstas se usan solo a efectos de
visualizacion y no se pueden cambiar.
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Cubo de metal

Cuando selecciona Metal Cube (Cubo de metal), se abre este cuadro de
dialogo:

WELDPART1 i x|

Properties |

Object Material  [1cial |
— Size
#mm) [300
Y (mm) [1p0

Z {mm}) |4 3:

ok | Caned | Heb

Figura 7-11: Configuracién del cubo de metal

Colors El color del cubo se define de la misma forma que
se ha descrito para la placa.
Size AMT tekLink usa piezas cuyas dimensiones son:

300 x 100 x 4 mm (por defecto), que se pueden
modificar si se desea. Cualquier dimension se
debe definir teniendo en cuenta que sea
compatible con las plantillas de soldadura Ay B.

RoboCell Manual del usuario 68 Funciones de soldadura
1103



Funciones de soldadura adicionales

La representacion gréafica de Robocell incluye las siguientes
caracteristicas:

Comandos avanzados Enviar Robot

Grabar posiciones para la plantilla de soldadura A

Estas funciones permiten grabar posiciones para la Plantilla de Soldadura
A més féacilmente. Para grabar la posicion al colocar una pieza en la parte
izquierda de la plantilla, use la opcién Send Robot to Object (Enviar
Robot a Objeto) y presione sobre cualquiera de las piezas que sobresalen
de la plantilla (se indican con el numero “1” en la Figura 7-12). Robocell
automaticamente recogera la posicion correcta para colocar la pieza. Note
que esta posicidn se usara también para quitar de la plantilla las piezas
soldadas.

Para colocar las piezas en la parte derecha de la plantilla, haga clic en
cualquier area identificada con el nimero “2”, en la Figura 7-12.

Figura 7-12: Grabar posiciones para la plantilla de soldadura

Grabar posiciones para la pistola de soldadura

Las funciones de soldadura incluyen un elemento para facilitar la
grabacion de posiciones para agarrar la pistola de soldadura. Para grabar la
posicion de agarre de la pistola use la opcién Send Robot to Object
(Enviar Robot a Objeto) y haga clic en la abrazadera de la pinza sobre la
pistola. Robocell automaticamente recogera la posicién correcta para
agarrar la pistola.
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Puertas de |la cabina de soldadura

Las puertas de la cabina de soldadura se pueden ver o quitar haciendo
doble clic sobre la cabina.

Figura 7-13: Imagen de las puertas de la cabina de soldadura
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Equipo soldador
El equipo soldador posee las siguientes caracteristicas:

Veloc. del Cable,
Voltage &
Interruptores

de Alimen.

Carrete del Cable

Figura 7-14: Caracteristicas del equipo soldador

Wire Spool Motion Durante el proceso de soldadura, el movimiento
de carrete del cable cambia como en la realidad.

Wire Speed, Voltage ~ L0s indicadores del equipo soldador reflejan

and Power Switches  claramente los ajustes de soldadura definidos en
el cuadro de didlogo Welding Settings (Ajustes de
Soldadura).

Haciendo doble clic sobre cualquier indicador se
abre un cuadro de dialogo.

Parametros de soldadura

A menudo una soldadura automaética exitosa no es resultado de una
sofisticada tecnologia sino de una planificacién correcta. Por lo tanto, es
muy importante trabajar con los parametros 6ptimos definidos por el
fabricante. Se pueden modificar los siguientes parametros de soldadura:

Parametro Cémo cambiar el parametro
Inert Gas Shield En el cuadro de didlogo Welding Settings (Ajustes
de Soldadura), seleccione None (Ninguno) o CO2.
Voltage Tap En el cuadro de didlogo Welding Settings (Ajustes
de Soldadura), seleccione uno de los nimeros de
referencia.
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Parametro

Cbémo cambiar el parametro

Wire Feed Rate

En el cuadro de dialogo Welding Settings (Ajustes
de Soldadura), seleccione uno de los nimeros de
referencia.

Cambia automaticamente cuando modifica la
potencia de voltaje.

Rate of Travel

Para definir la velocidad del robot y la pistola en el
proceso de soldadura, use Duration (Duracion) en el
cuadro de dialogo Go To position (Ir a Posicion).

Cambiando la duracién del proceso de realizar el
movimiento de A (posicion de inicio de soldadura)
a B (posicion final de soldadura), la velocidad de
soldadura cambia.

Distance of Electrode
from Materials to be
Welded

Cuando se graban las posiciones de inicio y final de
soldadura, se define esta distancia al fijar el valor Z de
la posicion.

La soldadura se produce so6lo cuando el electrodo de
la pistola de soldadura se sitGa a una distancia
adecuada del material a soldar. Esta caracteristica se
incluyd para conseguir una grabacion mas segura de
la posicion de inicio de soldadura.

Una vez que el software reconoce que la soldadura
“esta permitida™, la pistola emite un cable que crea
la costura de la soldadura entre los dos materiales.

No se puede soldar en las siguientes situaciones:

o El electrodo de la pistola de soldadura esta
demasiado cerca o lejos del material a soldar.

« La pistola esta situada sobre un material
reconocido como “no soldable”.

Angle of electrode

Cuando se graban las posiciones de inicio y final de
soldadura, se define este angulo al definir la
inclinacion de las posiciones.
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Proceso de soldadura

Manejo de la pistola de soldadura

Cuando se produce la soldadura, salen destellos de la pistola como aparece
en la figura.

U

Figura 7-15: Destellos de la soldadura

Temperatura de soldadura

Los cambios en la temperatura de la costura de la soldadura sélo se pueden
ver realizando un acercamiento durante y tras la soldadura. Inmediatamente
después de la soldadura, la costura esta roja y amarilla indicando que esta
extremadamente caliente. Lentamente pasa a un color gris indicando que se
ha enfriado.

Piezas soldadas

Tras acabar el proceso de soldadura, Robocell obtiene de dos piezas de
metal una Unica pieza.

Figura 7-16: Proceso de soldadura de articulacion en T completado
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Analisis de la soldadura

RoboCell le permite observar la calidad de la soldadura al final del proceso
de soldadura. En funcion de los ajustes definidos para crear la soldadura, el
resultado final de la soldadura podria diferir.

Después de soldar dos metales, haga doble clic en la costura de la soldadura
para abrir la ventana Weld Properties (Propiedades de soldadura).

Analysis of Weld Segment #11 ¢ |

— Statuz of the Weld

Good wield

— Components
Shielding Gas: Coz
Yoltage Tap: 2

Wire Dameter inch): 0.023
YWire Speed Yalue: 45
Gun Speed [mmdzec): E

Figura 7-17: Ventana Propiedades de soldadura

Lav

entana muestra la siguiente informacion:
Estado de la soldadura (p.ej. bueno, malo, etc.)
Si se us6 o no gas de proteccion.
Valor seleccionado de potencia de voltaje.
Diametro de cable utilizado.
Valor de referencia de velocidad de cable utilizado.
Velocidad de la pistola de soldadura.
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Representacion de celdas
reales y simuladas

Las representaciones del robot y demés elementos en RoboCell estan
basadas en las dimensiones y funciones reales de los equipos SCORBOT.
Asi, la programacion con RoboCell se puede utilizar con instalaciones
robaticas reales.

De simulacion a realidad

Utilizando CellSetup y Cell Simulation, cree una celda, grabe todas las
posiciones para usarlas en el programa SCORBASE, escriba el programa de
SCORBASE y verifique la ejecucion del programa.

Entonces, para construir una celda real que sea igual a la virtual haga lo
siguiente:

1. Utilizando CellSetup como guia, coloque todos los objetos y
elementos en su ubicacion aproximada.

2. Para imprimir una imagen 3D, seleccione File | Print 3D Image
(Archivo | Imprimir Imagen 3D).

3. Sies necesario oculte algunas etiquetas y/o cambie el angulo y el zoom
de la cAmara e imprima varios mapas de celdas.

4. Tenga en cuenta su programa de SCORBASE y determine qué
posiciones deben ser mas precisas; por ejemplo, el punto en el cual el
robot toma una pieza del alimentador, o el punto en el que el robot
coloca una pieza en una maquina.

5. En SCORBASE y en modo en linea envie el robot a esas posiciones
clave. Ajuste la ubicacion y orientacion de los objetos y dispositivos
reales (alimentador, maquina, etc.) de acuerdo a la localizacion de la
pinza.

Si no es posible cambiar la posicion del objeto o unidad, vuelva a grabar las
coordenadas de la posicion.
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De realidad a simulacién

Para crear una celda simulada basada en una celda real, debera conocer la
posicion y orientacion exactas de cada elemento en la celda.

Si la celda es sencilla, se puede obtener esta informacion por medio de una
regla. Para celdas més complejas necesitard un dibujo técnico (AutoCAD)
que muestre el punto central y la orientacion de todos los objetos.

Todas las mediciones, tanto del robot como de la celda, se deberian realizar
en el mismo punto de origen y con la misma orientacion.
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Proyectos RoboCell de prueba

Su paguete RoboCell posee cierto numero de proyectos de prueba que lo
ayudaran a familiarizarse con las capacidades de RoboCell. Se puede
acceder a los mismos a través del comando File Open (Archivo Abrir).
Presione [ctrl]-O en su teclado, seleccione Open Project (Abrir proyecto)
del menu File (Archivo), haga clic en el icono Open (Abrir) en la barra de
herramientas. Aparece una lista de todos los archivos *.WS en el siguiente
subdirectorio:

C:\Intelitek\RoboCell-PRO\Projects\ER9ub

Descripciones de proyectos 3D

ER9Cell1
Construye dos torres, una de cilindros y una de bloques rectangulares.
Muestra el uso de las posiciones numeradas.

ER9Cell2
Construye dos torres a partir de las piezas provistas por los alimentadores.
Muestra el uso de las variables de nombres para las posiciones.

ER9Cell3
Clasificacion de piezas. Muestra el control de las entradas y salidas.

ER9Cell4
Ordena los cilindros y procesa las piezas. Muestra complejos movimientos
PICK (de AGARRE) y control del programa mediante sentencias
condicionales IF.

ER9Cell5
Vigilancia del torno y la fresadora. Muestra complejas operaciones que
incluyen el brazo robético montado sobre una base deslizante,
alimentadores de dos piezas, un torno, una fresadora y diversas funciones
de entrada/salida.
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ER9Cell6

Similar a ER4Cell5, con fresadora y torno ProLight de Intelitek. Muestra la
representacion gréafica de la ruta que sigue el TCP (Punto central de la
herramienta).

Butt Joint

Toma una herramienta de soldadura para soldar dos partes en una junta a
tope.

Excel EX1

Muestra el uso de VVBScript (Script de Visual Basic) para transferir valores
de SCORBASE a hojas de calculo de Excel.

New Project
Proyecto vacio.

Polygon
Muestra el uso de VVBScript para transferir valores de la entrada de usuario
de SCORBASE y permitir calculos de punto flotante.

Script Demo
Muestra la interaccion entre SCORBASE y VBScript (Script de Visula
Basic).

Serial Port
Muestra el uso de RoboCell para enviar mensajes de texto a través de
puertos de comunicaciones seriales.

Tjoint
Muestra complejos movimientos de agarre y colocacion y control de la
herramienta de soldadura.
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Resolucion de problemas

Problema

Solucién

Instalacion no
exitosa

Asegurese de que todas las aplicaciones incluidos antivirus y
drivers de red estan cerrados. Intente cargar de nuevo el
software.

Programa no
responde
correctamente.

Puede haber un mensaje oculto detras de la ventana de
aplicacion. Minimice la ventana de aplicacion para comprobar
los mensajes.

El robot no se
puede mover a otra
posicion.

Por defecto el robot se coloca en el punto de origen de la celda
para simplificar la ensefianza de posiciones.

La posicion del robot solo se puede cambiar a través de su Menu
de Propiedades.

Imagen de la
pantalla esta
distorsionada

En SCORBASE, vaya a View | Simulation & Teach or View |
Simulation & Run (Ver | Simulacién & Ensefiar o Ver |
Simulacién & Ejecutar) para reiniciar la ventana.

Puede usar también la opcién Load User Screen (Cargar Pantalla
de Usuario) para reiniciar una ventana que configur6 y guardo
previamente.

Los ejes periféricos
no se mueven en
Robocell.

Cuando SCORBASE funciona en modo en linea, la
configuracion de periféricos definida en el archivo CellSetup no
se carga, se conserva la configuracion de periféricos definida en
SCORBASE. Los ejes periféricos simulados no sirven para las
definiciones de SCORBASE y no responderan a los comandos
de SCORBASE en la representacion grafica.
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Licencia de software de
Intelitek

El software esta protegido mediante un acuerdo de licencia.

Existen dos tipos de licencias: licencia permanente y licencia de suscripcion
(alquiler de licencia).

Si obtiene una licencia permanente, recibira una clave de CD de Intelitek.

Si obtiene una licencia de suscripcion, recibira una clave del CD de
suscripcion de Intelitek.

Si el software se instala sin una licencia, podra hacer uso del software
plenamente operativo durante un periodo de prueba de 14 dias. Para
continuar usando el software tras este periodo, se debe desbloquear.

Las siguientes secciones contienen informacion detallada sobre como usar
la licencia del software:

» Registre su software y reciba un codigo de desbloqueo especifico para su
PC para cada licencia que compre.

o Protejasu licencia.

« Transfiera la licencia de una PC a otra. Disponible solo para licencias de
tipo permanente.

o Devuelva la licencia permanente a Intelitek, para poder recuperarla
posteriormente.

» Preguntas mas frecuentes.

Para registrar su software Intelitek, siga estos sencillos pasos:
1. Instale el software.

Para registrar el software en Windows Vista, haga clic en el icono de
Robocell y seleccione Run as Administrator (Ejecutar como administrador).

La primera vez que se ejecuta el software, aparecera el cuadro de dialogo
Intelitek Software License (Licencia de Software de Intelitek).
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intelitek Software License

intelitek»»

To complete the installation, you need to register

vour software. Please enteryour CD key, select
"Unlock", and follow the Instructions.

‘To subscribe to the software, please mark the
"Subscription License" checkbox.

\Meanwhile, you may operate a fully-functional copy

of RoboCell 6.X in evaluation mode for the number of
days leftin the "evaluation period" shown below.

License Status: EVALUATION  Days Left: 14

PC Specific Code: I532580?IJ

~ Registration:

* QOnline " E-mail " Manual Unlock

Please Enter Your CD Key:
R 7

™ Subscription License

Visit our website I Cancel l Help

Figura 11-1: Cuadro de dialogo Registro

2. Registrese con el método que le resulte méas conveniente. Se
recomienda el registro en linea, que es automatico.

Para registrar una licencia de suscripcion, seleccione Subscription License
(Licencia de suscripcion) y apareceran los campos para el ingreso de la
clave del CD de suscripcion.

Pleaze Enter vour Subscription CD Key:
| - | - | - |

v Subszcription License

Figura 11-2: Campos de la clave del CD de suscripcion.

Las siguientes descripciones de los diferentes métodos de registro son
pertinentes tanto para la licencia permanente como para la licencia de
suscripcion.

El cuadro de dilogo Intelitek Software License (Licencia de Software de
Intelitek) permite tres métodos de registro.
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o Autométicamente desde el sitio web de Intelitek
e Por correo electronico

e Desbloqueo manual

Autométicamente desde el sitio web de Intelitek
Nota: Debe disponer de acceso a Internet en el equipo host.

1. Enel cuadro de dialogo Intelitek Software License (Licencia de
Software de Intelitek), seleccione Online (En linea). Escriba su clave
de CD en los campos apropiados. La clave del CD puede encontrarse
en la parte posterior de la caja del CD (Consulte la Figura 11-3). Le fue
también enviada a su casilla de correo electronico o a la de su
representante de equipo (para los equipos FIRST).

2. Haga clic en Unlock (Desbloguear).

El software se conectara automaticamente a la pagina web de Intelitek. El
codigo de desbloqueo se instalara automaticamente en su PC y aparecera un
mensaje de autorizacion de la licencia de software.

Por correo electrénico

1. Enel cuadro de dialogo Intelitek Software License (Licencia de
Software de Intelitek), seleccione E-mail como preferencia de registro.
Escriba su clave de CD en el campo a continuacion. Su clave de CD
deberia encontrarse en la parte posterior de la caja del CD (Consulte la
Figura 11-3) y le fue enviada a su casilla de correo electronico o a la de
su representante de equipo (para los equipos FIRST).

Figura 11-3: Clave de CD

2. Sidispone de servicio de correo en la PC, se abrird un mensaje de
correo con todos los datos necesarios.
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info@intelitek.com

Subject: Intelitek Software License

Product: RoboCell 6.X%
Conpany:
User:

CD Key:

Remove Code:

To help us keep you informed sbout products, upgrades and
other services please provide us with the following information.
This information will not be used for any other purpose.

Name :

Email:

Name of Company or Educational Institution:
Position:

Street Address:

City (and State):

Postal Code:

Country:

Telephone:

Fax:

Conments:

Figura 11-4: Correo electrénico de licencia de software de Intelitek

Complete la informacion de usuario solicitada y haga clic en Enviar. Le serd
devuelto un mensaje con un codigo de desbloqueo, en esta instancia
completara un proceso de desbloqueo manual (la tercera opcidn de registro
descrita mas abajo). Este proceso no es automatico y puede demorar
varios dias.

Si dispone de servicio de correo electronico, pero no en la
computadora en gue esta instalado el software, se abrira una ventana
de Bloc de Notas con todos los datos requeridos. Complete la
informacidn de usuario solicitada y luego transfiera el texto/archivo a
su programa de correo electronico. Asegurese de incluir en el mensaje
su codigo especifico de PC y la clave del CD.

Envielo a: info@intelitek.com
Asunto: Licencia de software de Intelitek

Nota: Para garantizar que el procedimiento se lleve a cabo correctamente,
use exactamente ese asunto y no modifique el texto generado
automaticamente en el mensaje. Puede afiadir datos personales y
comentarios en el cuerpo del mensaje.

Una vez que reciba el codigo de desbloqueo, introdizcalo en el cuadro de
didlogo Registration (Registro) y seleccione Unblock (Desbloguear).

RoboCell Manual del usuario
1103

83 Licencia de software de Intelitek



Desbloqueo manual

El desbloqueo manual registra su software sin una clave de CD asignando
un codigo de desblogueo a su codigo especifico de PC. Puede obtener un
codigo de desbloqueo de Intelitek si se registra por correo electronico, o
directamente de otro usuario después de una transferencia de licencia.

En el cuadro de dialogo Intelitek Software License (Licencia de
Software de Intelitek), seleccione Manual.

Introduzca el codigo de desbloqueo alfanumérico de 8 digitos en el
campo de abajo. Haga clic en Unlock (Desbloquear)

Si el cédigo de desbloqueo se corresponde con su codigo especifico de
PC, la licencia del software quedara autorizada.

De este modo, se completa el procedimiento de registro de software.
Proteja su licencia permanente.

Cada codigo de desbloqueo es Unico. Perdera su validez (y hara que el
software deje de funcionar) cuando cambie un componente fisico de la PC
(p-gj. el disco duro, la tarjeta de red, la CPU), formatee el disco o instale un
nuevo sistema operativo.

Si quiere actualizar su PC y mantener operativo el software, primero debe
transferir la licencia (cddigo de desbloqueo) a otra PC.

Una vez que haya actualizado el sistema, reinstale el software (si es
necesario) y transfiera de nuevo la licencia.

Si no dispone de otra PC a la que transferir temporalmente la licencia,
devuelva la licencia a Intelitek. Podra recuperar la licencia siguiendo el
proceso estandar para obtener un codigo de desbloqueo.

Transferir una licencia permanente de una PC (origen) a otra PC
(destino)

En la computadora de destino instale el software y obtenga el codigo
especifico para PC del cuadro de didlogo Registration (Registro).

En la computadora de origen, abra el cuadro de dialogo Registration
(Registro). Introduzca el cddigo especifico de PC de la computadora de
destino y seleccione Transfer (Transferir). El software en la
computadora de origen generard un codigo de desbloqueo para la
computadora de destino y borraré la licencia de la computadora de
origen.

En la computadora de destino, introduzca el nuevo codigo de
desbloqueo en el cuadro de didlogo Registration (Registro).
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Devuelva la licencia permanente a Intelitek, para poder recuperarla
posteriormente.

Use este procedimiento cuando necesite eliminar la licencia de software y
no tenga una PC disponible para transferirla.

1. En el cuadro de didlogo Registration (Registro) seleccione Remove the
License (Eliminar la Licencia) y haga clic en Remove (Eliminar). El
software generard un cédigo Unico de eliminacion.

2. Envie el cddigo de eliminacion y la clave del CD a Intelitek usando
uno de los métodos descritos arriba (correo electrénico, sitio web,
fax/teléfono). Confirmaremos los codigos y actualizaremos nuestros
registros de inscripcion de licencias.

3. Cuando esté listo para recuperar su licencia, instale el software (si es
necesario) y siga las instrucciones para obtener un codigo de
desbloqueo.

4. El proceso de instalacion genera un codigo especifico de PC. Este
codigo se encuentra en el cuadro de didlogo Registration (Registro).

Para recibir el codigo de desbloqueo del software instalado, debe enviar a
Intelitek tanto la clave del CD como el codigo especifico de PC. El cuadro
de didlogo Registration (Registro) ofrece varios métodos para obtener el
codigo de desbloqueo.
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Preguntas mas frecuentes
¢ Qué es la clave del CD?

Es un cddigo ubicado en la etiqueta del CD. Permite que Intelitek realice un
seguimiento del software.

¢ Qué hago si no tengo la clave del CD?

Cuando se le pide que introduzca la clave del CD durante la instalacion del
software, introduzca la palabra “evaluation”. Esto le permitira instalar el
software por un periodo de prueba.

¢ Qué es un codigo especifico de PC?

Es un codigo generado por el software. Es unico para cada PC y cada
instalacion del software. Este codigo permite a Intelitek generar el cddigo
de desbloqueo para la PC en la que instal6 el software. El cddigo especifico
de PC aparece en el cuadro de didlogo Registration (Registro).

¢ Qué es un codigo de desbloqueo?

Es un cddigo que permite usar el software tras haberse cumplido el periodo
de evaluacion. Debe enviar la clave del CD y el codigo especifico de la PC
a Intelitek. Recibira un cddigo de desbloqueo para el software que adquirid.

¢ Como puedo instalar y registrar el software en més de una
computadora?

Repita el proceso para obtener un cédigo de desblogueo tantas veces como
sea necesario.

Alternativamente, instale el software en todas las computadoras y tome nota
del codigo especifico de PC generado en cada PC. Puede enviar un correo
electronico o fax con el listado de los codigos especificos de las
computadoras. Recibird un cddigo de desbloqueo para cada PC. (Nota: este
servicio lo realiza el servicio técnico de Intelitek y es posible que tarde
varios dias en contestarle).

¢ Por qué deberia dar mis datos personales al solicitar el codigo de
desbloqueo?

Estos datos nos permitiran informarle sobre productos, actualizaciones y
servicios disponibles para su sistema y software. Tambien nos permitira
ayudarle en caso de perdida de la licencia.
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¢ Como puedo recuperar el codigo de bloqueo tras un fallo del disco o un
fallo del sistema?

Una vez que haya restaurado y reactivado su PC, reinstale el software. Si
realiza la operacién en modo Evaluation (Evaluacion), siga el
procedimiento para obtener un codigo de desbloqueo. Incluya un
comentario y explique por qué necesita un nuevo cédigo de desblogueo.
(Nota: este servicio lo realiza el servicio técnico de Intelitek y es posible
que tarde varios dias en contestarle).

¢ Como puedo extender el periodo de evaluacion?

Para continuar utilizando el software tras haberse cumplido el periodo de
evaluacion, se debe comprar una suscripcion (licencia temporal) 0 una
licencia permanente.
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