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1.

Presentacion de SCORBASE

SCORBASE para SCORBOT-ER 4u es un paquete de software de control de robética para la
programacion y la operacion del robot. SCORBASE para SCORBOT-ER 4u ofrece numerosas funciones:

Comunicacién con el controlador del robot a través de un canal USB

Control y visualizacion del estado en tiempo real de los cinco ejes del robot, la pinza y los dos ejes
periféricos

Asistencia completa y visualizacién del estado en tiempo real de ocho entradas digitales, ocho
salidas digitales, cuatro entradas analégicas y dos salidas analdgicas

Definicion y visualizacion de la posicién y del movimiento manual del robot en base al Sistema de
coordenadas articulares (unidades del codificador)

Se utiliza el Sistema de coordenadas cartesianas (X, Y, Z, Inclinacion y Rotacion).

Definicién del movimiento del robot como Go to Position (Ir a la posicién), Go Linear (Ir de
manera lineal), o Go Circular (Ir de manera circular) con configuracion de velocidad activa en
porcentajes. (La disponibilidad depende de la configuracién del Nivel de Experiencia.)

Configuracion por defecto de 1000 posiciones y 10000 lineas de programa activas

Interrupcion de la programacion para manejar las respuestas a los cambios de estado de la
entrada digital

Programacion variable en tres niveles de complejidad para moderar la curva de aprendizaje. Esto
permite que los principiantes puedan comenzar en un nivel inferior y avanzar de nivel a medida
gue adquieren mas conocimientos sobre la programacion robotica.

Guardado y carga de proyectos

SCORBASE puede instalarse como parte de RoboCell, un paquete de software grafico interactivo
gue ofrece la funcionalidad de simulacion del robot y de otros dispositivos en la celda de trabajo

Este manual describe todas las funciones y operaciones para todos los Niveles de Experiencia de
SCORBASE. Cuando sea necesario, las ilustraciones mostraran las diferencias entre los niveles y las
descripciones determinaran la disponibilidad de opciones y comandos.

1. Presentacion de SCORBASE
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2. Inicio de SCORBASE

Las instrucciones en este capitulo son solamente para SCORBASE.

Si desea instalar SCORBASE como parte del paquete de software de RoboCell, siga las instrucciones en
el Capitulo 2, Inicio de RoboCell, en el Manual del usuario de RoboCell.

2.1. Requerimientos del sistema

Los requerimientos informaticos de SCORBASE para ER 4u son los siguientes:

e Pentium 4 Dual Core con procesador de 3 GHz o superior, con unidad de CD
e Memoria RAM minima de 512 MB (1 GB para Vista/ 7)
e Unidad de disco duro con 100 MB de espacio libre
¢ Windows XP/Vista/7
e Pantalla de gréficos super VGA o superior, con 256 colores como minimo
¢ 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 512 MB

Nota: Su sistema operativo puede tener requerimientos de hardware adicionales.

2.2.CoOmo instalar el software

El software de SCORBASE se entrega en un CD que también contiene RoboCell. Cierre todas las
aplicaciones abiertas antes de comenzar con los procedimientos de instalacidn. Si esta por reinstalar el
software o instalar una version mas nueva en un directorio SCORBASE existente, recomendamos realizar
una copia de seguridad de los archivos creados por el usuario antes de comenzar con la instalacion.
También recomendamos desinstalar la versién anterior de SCORBASE para instalar Windows, utilizando
el Desinstalador de software.

Para instalar SCORBASE:

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

2. Inicio de SCORBASE
2.1 Requerimientos del sistema
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=  Si el procedimiento no se inicia, realice lo siguiente:

= 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),

o bien
= Abra un Explorador de Windows, explore la unidad de CD y haga clic en %
Setup (Configurar).

2. Espere hasta que se abra la ventana de Bienvenida.

Software for Controller-USB - InstallShield Wizard (=)

Welcome to the InstallShield Wizard for Software for Controller-USB

computer. To col

3. Haga clic en Next (Siguiente). Se abrira la ventana del Acuerdo de licencia.

Software for Controller-USE - InstallShield Wizard [

cense Agreement

LICEMSE AGREEMENT

IMPORTANT - THE SOFTWARE 15 LICENSED ONLY ON THE CONDITIOM THAT THE
LICEMSEE [REFERRED TO M THIS AGREEMENT AS "vOU") AGREES WITH THE

AGREEMENT. THIS AGREEMENT IS AN ELECTRONIC AGREEMENT AND IS A
LEGALLY BINDING CONTRACT

By CLICKING ON THE | ACCEPT BUTTON BELOW, vOL CONSENT TOENTER INTO
THIS AGREEMENT AND ACCEPT AND AGREE TO BE BOUMD BY ALL THE TERMS OF
THIS AGREEMENT.

IN SUCH EYENT, vOL WILL BE PERMITTED T0O ACCESS THE SOFTWARE. IF YOU DO
NOT ACCEPT AND AGREE TO BE BOUND BY THE TERMS OF THIS AGREEMENT. YOU
MUST IMMEDIATELY CEASE INSTALLATION OF THE SOFTWARE AMD YOU WILL NOT
BE PERMITTED TO ACCESS THE SOFTWARE

1 Grant of License

Subject to the terms and conditions set out in this License Agreement, Intelitek grants Toua -

2. Inicio de SCORBASE
4 2.2 Cémo instalar el software
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4. Lea el acuerdo de licencia de software de Intelitek. Debe aceptar los términos de este acuerdo
para poder continuar con la instalacion. Para aceptar, seleccione Yes (Si). Se abrira la ventana de
seleccion de software.

Installation (2]

ER
SCORBASE for ASRS 2436u
SCORBASE for ASAS 36u
SCORBASE for ER 2u
SCORBASE for ER 4u
SCORBASE for Mobils Rabaot

5. Seleccione SCORBASE para ASRS 2X36u, SCORBASE para ASRS 36u, SCORBASE para ER
2u, SCORBASE para ER 4u 0 SCORBASE para Robot mévil. El robot que seleccione se
transformarda en el robot por defecto con el que trabajard mientras esté en SCORBASE, aunque
también es posible abrir un nuevo proyecto y elegir un robot diferente. Consulte la opcién de
Configuracion de hardware en el menu Options (Opciones). Haga clic en Next (Siguiente). Se
abrira la ventana Setup Type (Tipo configuracion).

RoboCell Installation (=)
Setup Type

2. Inicio de SCORBASE
2.2 Como instalar el software
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6. Seleccione el idioma deseado y haga clic en Next (Siguiente). Se abrira la ventana Choose
Destination Location (Elegir ubicacién de destino).

Software for Controller-USB - InstallShield Wizard

Choose Destination L

7. La carpeta de destino por defecto para los archivos es:
\Intelitek\SCORBASE
Haga clic en Next (Siguiente) para aceptar el destino por defecto o haga clic en Browse (Navegar)
para seleccionar otra carpeta y haga clic en Next (Siguiente). Se abrira la ventana Select Program
Folder (Seleccionar carpeta de programa).

8. Haga clic en Next (Siguiente) para completar el procedimiento de instalacion.

2.3.Como desinstalar el software

Para desinstalar SCORBASE:
1. En el grupo de programas de SCORBASE, seleccione Unlinstall (Desinstalar).

2. Siga las instrucciones que aparecen en la pantalla.

2.4.1nicio de SCORBASE

Para iniciar SCORBASE:

1. Aseglrese de que todos los componentes a utilizar estén instalados y conectados conforme a los
procedimientos de instalacion especificados en los Manuales del usuario provistos con el robot y el
controlador.

2. Encienda la computadora y el controlador.

3. Seleccione Start | Programs | SCORBASE (Inicio | Programas | SCORBASE).

2. Inicio de SCORBASE
6 2.3 Cémo desinstalar el software
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4. Seleccione el comando de SCORBASE . Después de la inicializacion, se visualiza la siguiente
pantalla:

£ SCORBASE for SCORBOT-ER
File Edit Run Options Yiew Window Help

DB = = 15 52 |5 ov oD v | B B

SCORBASE

[ [Insert | 2 Off-Line | .

Si SCORBASE se abre en el modo Fuera de linea o el controlador no se detecta, el programa se cargara y
funcionara en el modo Fuera de linea.

Solo puede activarse una instancia de SCORBASE por vez.

2.5.Cobmo salir del software

Detenga el programa de SCORBASE (si esta en funcionamiento). Si no guardé los cambios en el
proyecto, SCORBASE envia un aviso para que lo haga antes de cerrarse.

Para cerrar SCORBASE (o0 sus componentes), realice alguna de las siguientes acciones:
e Desde la Barra de mena, seleccione File | Exit (Archivo | Salir).
e Haga clic en la casilla Close (Cerrar) en la Barra de titulo de SCORBASE.

e Presione Alt + F4.

2. Inicio de SCORBASE
2.5 Cdmo salir del software 7
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3. Descripcion general de los
menus

3.1. Ventana de SCORBASE

La siguiente imagen muestra la pantalla de inicio de SCORBASE. La pantalla incluye:

e Una Barra de titulo que contiene el nombre de la pantalla y los controles estandar de Windows
para cambiar el tamafio y cerrar la pantalla de la aplicacion.

¢ Una Barra de menu que contiene todos los menus y las opciones de comando de SCORBASE.
e Una barra de herramientas que contiene los iconos de las opciones mas utilizadas.

¢ Una Barra de estado que muestra informacion relacionada con el software de SCORBASE, los
modos de funcionamiento, la actividad actual, etc. Al colocar el mouse sobre un icono puede
visualizar una descripcion del mismo en la barra de estado.

Nota: El mena System (Sistema) (que se visualiza al hacer clic derecho sobre la Barra de titulo) contiene
el elemento de menud Always on Top (Siempre en la parte superior), que permite que la aplicacion
aparezca en la parte superior en todo momento.

Barra de Titulo— | ¥4 scORBASE for SCORBOT-ER 4u

Barra de Menu-»| Eile Edit Run Options View Window Help
Barrade—— | @ | B & W | = 1= g2 [ ov o Db | |10 '8 I
Herramientas

SCORBASE

Barra de
Estado——» | inset | &2 Off-Line 7

3. Descripcion general de los menus
3.1 Ventana de SCORBASE
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3.2. Menu File (Archivo)

Un proyecto de SCORBASE contiene un programa (archivo SBP), posiciones definidas por el usuario
(archivo PNT) y un archivo de datos del proyecto (archivo WS). Si también se esta usando RoboCell, el
proyecto incluye la imagen de la celda (archivo 3DC). A lo largo de este manual, el término "proyecto” hace
referencia a los archivos de posiciones del programa (y de imagen) guardados por el usuario como una
entidad.

A continuacién se muestra el menu File (Archivo):

File | Edit Run Options View Window

Mew Project Ctrl+M
Open Project... Ctrl+0
Save Project Ctrl+5

Save Project As..

Close Project

Mew Script
Open Script

Print Program...

Print Positions...

Print 30 Image...

Print Preview 30 Image...
Print Charts...

Print Preview Charts...

Import 3D Model

Edit 30 Model
Wiew File

Exit

El mena File (Archivo) contiene las funciones estdndar de Windows que permiten abrir, guardar y cerrar
proyectos nuevos o anteriores. Puede imprimir archivos con los programas y las posiciones del robot y
salir del software.

Opciones del menu File (Archivo)

Opcion (Acceso

Icono .
directo)

Descripcién

D New Project (Ctrl+N) Abre un proyecto nuevo sin titulo

-, | Open Project (Ctrl+O) | Apre la ventana Load Project (Cargar proyecto) que presenta una lista
= de los archivos de SCORBASE (sin una celda virtual)

3. Descripcién general de los menus
10 3.2 Menu File (Archivo)
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Opciones del menu File (Archivo)

Icono

Opcién (Acceso
directo)

Descripcién

Save Project (Ctrl+S)

Guarda el proyecto que esta activo (programa, posiciones y graficos)

Save Project As...

Guarda el proyecto que esta activo bajo un nuevo nombre de proyecto

Close Project

Cierra el proyecto que esta abierto

Abre un Block de notas para escribir una nueva secuencia de Visual
Basic. Guarda el archivo con extension .VBS en el mismo directorio

New Script que el archivo de proyecto de SCORBASE. La mejor manera de
nombrar el archivo es la siguiente: <Nombre de proyecto de
SCORBASE>.VBS.
. Abre la casilla File Selector (Selector de archivos) para abrir un archivo
Open Script

de secuencia de Visual Basic preexistente

Print Program

Imprime el programa. (La ventana Program [Programa] debe estar
activa)

Print Positions

Imprime las posiciones definidas por el usuario. (La ventana Positions
[Posiciones] deben estar activa)

Print 3D Image

Reservado para la opcion del programa RoboCell

Print Preview
3D Image

Reservado para la opcion del programa RoboCell

Print Charts

Abre un cuadro de dialogo para seleccionar el cuadro del eje especifico
para visualizar o imprimir. Solo puede seleccionar un eje por vez. Para
obtener mas informacion, consulte 3.9 Graficos en la pagina 21.

Print Preview Charts

Muestra el cuadro del eje seleccionado antes de imprimir

Import 3D Model

Reservado para la opcion del programa RoboCell

Edit 3D Model

Reservado para la opcion del programa RoboCell

3. Descripcion general de los menus
3.2 Menu File (Archivo)
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Opciones del menu File (Archivo)

Opcién (Acceso L
Icono . Descripcion

directo)

Permite ver un archivo de la lista:
e Programas de SCORBASE (*.sbp)

View File o Datos de posicion (*.pnt)
Al seleccionar un archivo, se abre una ventana de visualizacién. Esto
es util para copiar lineas de otro programa de SCORBASE en el
programa que se esté escribiendo.
Cierra SCORBASE. Si se realizaron cambios en un archivo de

Exit programa o posicién pero aun no se guardaron, se visualizara un
mensaje para que tenga la posibilidad de guardar el archivo antes de
salir de SCORBASE.

3.3. Mend Edit (Editar)

El menu Edit (Editar) contiene las funciones estandar de Windows que permiten editar archivos de
programa.

Edit | Run Options View Window Help

Command/Remark (* ...)

Cut Ctrl+X

Copy Ctrl+C

Paste Ctrl+V

: {

Find... Ctrl+F |

Find Next F3 l‘
|
|
|

Go to Line...

Go to Selected Line

La siguiente tabla resume las opciones del menu Edit (Editar).

Opciones del menu Edit (Editar)

Borra el texto o las lineas seleccionadas de las lineas del programa y las

+
Cut (Ctrl+X) coloca en los portapapeles de Windows y SCORBASE

Coloca una copia del texto o las lineas seleccionadas de las lineas del

Copy (Curl+C) programa en los portapapeles de Windows y SCORBASE

Inserta el contenido del portapapeles de SCORBASE en las lineas del

Paste (Ctrl+V) programa

3. Descripcién general de los menus
12 3.3 Menu Edit (Editar)
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Find (Ctrl+F)

Abre un cuadro de dialogo que permite buscar una cadena de texto, un
comando de SCORBASE o un argumento de comando especifico

Find Next (F3)

Repite la Ultima operacién de busqueda hasta la siguiente repeticién

Inserta/borra el asterisco al principio de una linea de comando del programa

Command/Remark - .
) de SCORBASE. Esta accion alterna la linea de comando entre una nota y un
comando ejecutable.
Abre un cuadro de dialogo que muestra el nimero total de lineas en el
Go to Line... programa y le solicita que ingrese un nimero de linea. El editor del programa

salta a la linea especificada.

Go to Selected Line

Muestra la linea seleccionada. Esta funcion es util para programas largos.

3.4. Menu Run (Ejecutar)

El mend Run (Ejecutar) contiene comandos de SCORBASE para el retorno del robot y ejes periféricos a la

posicion de inicio (homing) (consulte la seccion 4 Retorno a la posicién de inicio (homing) y control en la

pagina 27) y la ejecucién de programas.

A continuacion se muestra el menu Run (Ejecutar):

'Run Options View Window Help

Run Single Line
Run Single Cycle

Run Continuously

Stop

F8

F9

Nota: Si el software esta funcionando Fuera de linea, solo estaran disponibles en el men las opciones de
programa Run (Ejecutar).

La siguiente tabla resume las opciones del mend Run (Ejecutar).

3. Descripcion general de los menus
3.4 Menu Run (Ejecutar)
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Opciones del menu Run (Ejecutar)

Icono

Opcidén (Acceso directo)

Descripcién

Search home -
all axes

Retorna tanto al robot como a cualquier eje periférico
configurado al inicio

Search home — robot

Retorna al robot a la posicién de inicio

Este comando estara disponible solo si el sistema ha
retornado a la posicién de inicio al menos una vez, después de
abrir SCORBASE.

Search home —
peripherals

Retorna al dispositivo periférico a la posicion de inicio

Este comando estara disponible solo si el sistema ha
retornado a la posicion de inicio al menos una vez, después de
abrir SCORBASE.

Go home — all axes

Envia al robot y a los dispositivos periféricos a sus posiciones
de inicio

Go home - robot

Envia al robot a su posicion de inicio. Este comando no
retorna al robot a su posicién de inicio.

Go home — peripherals

Envia a los dispositivos periféricos a su posicién de inicio. Este
comando no retorna a los dispositivos periféricos a su posicion
de inicio.

Run single line (F6)

Ejecuta la linea de programa seleccionada (resaltada). Para
obtener mas informacion, consulte 8 Ejecucién del programa
en la pagina 93.

Run single cycle (F7)

Ejecuta el programa desde la linea de programa seleccionada
(resaltada) hasta el final del programa

Run continuously (F8)

Ejecuta el programa desde la linea de programa seleccionada
(resaltada). Al llegar a la Ultima linea, el programa vuelve a
comenzar desde la primera linea.

Stop (F9)

Detiene la ejecucion del programa inmediatamente y el
movimiento de todos los ejes

=] [©)] [&] [iw] [

Pause (F10)

Detiene la ejecucion del programa después de ejecutar la linea
actual

Nota: Pause (Pausa) y Stop (Detener) son los métodos por software que permiten detener
la ejecucion del programa. En una situacion de emergencia real, debe usar el boton de
EMERGENCIA en el controlador o la tecla CANCELAR en el Mando manual.

3. Descripcién general de los menus
3.4 Menu Run (Ejecutar)
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3.5. Menu Options (Opciones)

El menu Options (Opciones) permite definir sus preferencias para operar el software.

Options | View Window Help
On - Line
¥ Off - Line
Control On F5
¥ | Control Off F2
Hardware Setup
Set Parameters
v Line Number
Reload Last Project at Startup
Levell

Level 2

v | Pro

Advanced Options...

La siguiente tabla resume las funciones del meni Options (Opciones):

Menu Options (Opciones)

Opcidn
Icono (Acceso Descripcién
directo)
On-Line Establece la comunicacion con el controlador
SCORBASE no se comunica con el controlador, aunque esté conectado.
Off-Line
El modo Off-Line (Fuera de linea) es util para comprobar y depurar programas.
Control On . .
Activa el servocontrol de los ejes
(F5)
Control Off Desactiva el servocontrol de los ejes
Hardware Abre el cuadro de didlogo Hardware Setup (Configuracién de hardware) donde
Setu puede definir los dispositivos periféricos que estan conectados y son manejados
P por el controlador, tales como los ejes 7y 8

3. Descripcion general de los menus
3.5 Menu Options (Opciones) 15
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Menu Options (Opciones)

Opcién
Icono (Acceso Descripcién
directo)
Abre los comandos avanzados de la ventana Parameter Set (Conjunto de
parametros) que debe estar activa para poder utilizar la funcion Set
Parameters(Establecer parametros)
Parameter Set: SDEFAULT = |
NEREE
Robot | Auis 1 | Awis 2 | Asis 3 | Awis 4 | AsisS | fuis 6 | Axis 7 | A8 |
Description Value -
Lower limit of axis motion, in angles [degrees], from horizontal reference position for axis 1 174.0
Upper limit of axis motion, in angles [degress], from horizontal reference position for axis 1 -13z20
Lower fimit of axis motion, in angles (degrees], from horizontal reference position for ariz 2 3.0
Upper limit of axis motion, in angles (degrees], from horizontal reference position for ariz 2 -1z4.0
Lower fimit of axis motion, in angles (degrees], from horizontal reference position for ariz 3 160.0 =
Upper limit of axis motion, in angles (dearees), from horizontal reference position for axis 3 -115.0
Set Lower limit of axis molion, in angles (degrees), from horizontal reference position for axis 4 115.0
Upper limit of axis motion, in angles [degrees]. from horizontal reference position for axis 4 -113.0
Pal’am eters Lower limit of axis motion, in angles (degrees), from horizontal reference position for asis 5 570
Upper limit of axis mation, in angles [degrees]. from harizantal reference position for axis 5 570
Lower limit of working envelope radius, in meters 0os
Upper limit of working envelope radius, in meters 0.940
Lower fimit of £ coordinate, in meters 0104
Upper limit of Z coordinate, in meters 0.940
Minimum elbow angle, in degrees 5
Z coordinate of the rotation axis of am link 2 when obot at home position, in meters 0.343
¥ coordinate of the rotation axis of arm link 2 when the robot st home position, in meters 0.016
Length of amm link 2 from the first articulated joint, in meters 0.z
v coordinate [offeet from center along the *v-awiz) of the TCP when robot &t home position, in meters 1]
Length of arm link 3 from the second articulated joint, in meters 0.221
Distance from pitch axis to tp of gripper, in meters 0.145 -
Se pueden definir parametros tanto para el robot como para cada uno de los
ocho ejes. Seleccione la pestafia adecuada y defina los parametros deseados.
Line . .
Number Muestra/oculta los numeros de linea del programa en la ventana del programa
Reload Last . . L -
) Cuando esta funcion esta marcada, al iniciar SCORBASE se abre el Gltimo
Project at royecto guardado
Startup proy 9
Muestra la lista de comandos y opciones del nivel inicial. Se desactivan los
L1 | Level 1 comandos relacionados con el Nivel 2 y Pro. Para obtener mas informacion,
consulte 10.2.5 Nivel de experiencia en la pagina 114.
Lz Level 2 Muestra la lista de comandos y opciones del nivel avanzado. Se desactivan los
A comandos relacionados con el nivel Pro.
Pro Muestra una lista de todos los comandos y opciones

16
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Menu Options (Opciones)

Opcién
Icono (Acceso Descripcién
directo)
Abre un cuadro de dialogo con las siguientes opciones disponibles:
e Advanced Commands (Comandos avanzados)
¢ ViewFlex Commands (Comandos de ViewFlex) (consulte el Manual del
usuario de ViewFlex)
Advanced Options @

Advanced | Advanced Commands
Options [ “iewFlex Commatids

Cuando una o ambas opciones estan marcadas, los comandos correspondientes
(Advanced Commands y Vision Commands) se organizan en la pestafia
Command (Comando) dentro de la ventana Workspace (Lugar de trabajo). Los
parametros solo deben ser modificados por operadores calificados.

3. Descripcion general de los menus
3.5 Menu Options (Opciones)
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3.6. Menu View (Ver)

Las opciones del menu View (Ver) permiten mostrar/ocultar las barras de cuadro de didlogo y las ventanas

de SCORBASE.

View | Window Help

v Workspace

v Manual Movement

¥ Teach Positions
Robot Movement
Positions

Charts

Dialog Bars

Show All Dialeg Bars
Close All Dialeg Bars

Movement Information

Messages

v Toolbar
v Status Bar

La siguiente tabla resume las opciones del menu View (Ver):

Opciones del menud View (Ver)

Opcién Descripcién
Muestra/oculta la ventana Workspace (Lugar de trabajo). A través de esta ventana el
Workspace usuario puede acceder a los archivos de proyecto y al arbol de comandos de
SCORBASE.
Manual Muestra/oculta el cuadro de dialogo Manual Movement (Movimiento manual). Esta
Movement casilla permite controlar manualmente los movimientos del robot, la pinza y los ejes

periféricos.

Teach Positions

Muestra/oculta el cuadro de didlogo Teach Positions (Ensefiar posiciones). Esta
casilla permite registrar, ensefiar y eliminar posiciones. También permite que el
usuario envie al robot y/o a los dispositivos periféricos a una posicién previamente
definida. Las funciones disponibles dependen de la configuracion actual del Nivel de
experiencia.

Robot Movements

Abre el cuadro de didlogo Robot Movement (Movimientos del robot). Al presionar un
eje seleccionado lo mueve en la direccion especificada.

18
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La ventana Positions (Posiciones) muestra las posiciones del proyecto que esta

Positions ) .
abierto. La lista se presenta en formato de tabla.

Charts Abre los cuadros
Alterna la visualizacién de las siete barras de cuadro de diadlogo que activan las
siguientes opciones:

e Articular: Muestra el &ngulo de las articulaciones del robot (cinco
articulaciones).

e XYZ: Muestra la posicién y la orientacion del punto central de la herramienta
(TCP) del robot. El origen del sistema de coordenadas esta en el centro de
la base del robot en la tabla.

e Salidas digitales: Muestra el estado de las salidas digitales 1-8 (verde
oscuro: desactivado; verde claro: activado). Haga clic en una salida para
mostrar/ocultar su estado.

Dialog Bars e Entradas digitales: Muestra el estado de las entradas digitales 1-8 (verde

oscuro: desactivado; verde claro: activado). En el modo Fuera de linea, al
hacer clic en la entrada se modifica el estado.

e Salidas analdgicas: Muestra el valor de las salidas analégicas 1y 2 (0-255)-
(0-10 voltios).

e Entradas analégicas: Muestra el valor de las entradas analégicas 1-4 (0-
255). En el modo Fuera de linea puede definir el valor de la entrada
analdgica.

e Codificadores: Muestra el recuento de pulsos del codificador de los ejes 1-8.
(Los codificadores vuelven a cero después del retorno del sistema a la
posicion de inicio.)

Show All Dialog
Bars

Muestra las siete barras de cuadro de dialogo

Close All Dialo . : i
Bars g Cierra las siete barras de cuadro de dialogo
Muestra los siguientes datos:
e Error de posicion de los ocho ejes en el recuento de pulsos del codificador
Movement
Information e Estado del interruptor de inicio de los ocho ejes
PWM para un eje seleccionado. La PWM (Modulacién por ancho de pulso) es la
salida del controlador para el motor del eje seleccionado
Abre la ventana Messages (Mensajes)
Messages Los datos que aparecen en la ventana Messages (Mensajes) se imprimen a través

del comando de SCORBASE PS (Print to Screen & Log) [Impresién de pantalla y
registro].

3. Descripcion general de los menus

3.6 Menu View (Ver)
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Toolbar Muestra/oculta la barra de herramientas de programacion (valor por defecto
activado)
Status Bar Muestra/oculta la barra de estado inferior (valor por defecto activado)

3.7. Menu Window (Ventana)

El mend Window (Ventana) permite seleccionar las opciones de disefio de ventana deseadas.
Help

Sirmulation & Teach

Teach & Edit

Run Screen

Project Screen

Open CIM Screen

Uszer Screen
Save User Screen

v 1Program - AGY_CIM_SETUP_C

La siguiente tabla describe las opciones del mend Window (Ventana):

Opciones del mend Window (Ventana)

Opcién Descripcién

Define la pantalla que mostrara la ventana de RoboCell en pantalla y las
Simulation & Teach barras de cuadro de dialogo necesarias para definir las posiciones. Esta
funcion esté desactivada en SCORBASE.

Abre la las ventanas Program (Programa), Workspace (Lugar de trabajo),

Teach & Edit Manual Movement (Movimiento manual) y Teach Position (Ensefiar
posiciones).
Run Screen Muestra la ventana Program (Programa) con su barra de herramientas

Muestra la ventana Program (Programa) y la ventana Positions

Project Screen -
J (Posiciones)

Muestra las ventanas Program (Programa), Open CIM Device Driver
Open CIM Screen (Controlador del dispositivo Open CIM) y CIM Messages (Mensajes de
CIM)

Permite al usuario personalizar el disefio de pantalla segin sus

User Screen .
preferencias personales

3. Descripcién general de los menus
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Esto guarda el disefio de Pantalla del usuario y permite recuperarlo con el

Save User Screen .
comando User Screen (Pantalla del usuario)

[Project Name] Muestra el nombre del archivo del proyecto abierto

3.8. Menu Help (Ayuda)

A continuacién se muestra el menu Help (Ayuda):

Help

SCORBASE Help
Scripting Help

About... i

La siguiente tabla describe las opciones del menu Help (Ayuda).

Opciones del menu Help (Ayuda)

Opcidn Descripcién

SCORBASE Help (F1) | Abre la ayuda En linea de SCORBASE

Scripting Help Abre los archivos de ayuda para la programacion (scripting) de Visual Basic

About Muestra la versién de software de SCORBASE

3.9. Graficos

Los graficos de SCORBASE pueden configurarse para mostrar los siguientes datos (eje Y) vs. tiempo (eje
X):
e Los recuentos de pulsos del codificador (posicién del eje), representan la posicién real del eje. Los
recuentos de pulsos del codificador estan representados con una linea azul.

e El error de posicion es la diferencia entre la posicién requerida del eje y la posicion real del gje. El
error se expresa en recuentos de pulsos del codificador y esta representado con una linea roja.

e Elvalor de PWM representa la salida del controlador. El error y los pardmetros de control del eje
determinan el valor de PWM, que esta representado con una linea verde.

3. Descripcion general de los menus
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Los datos de cada eje (1-8) se muestran en un grafico diferente. A continuacién se muestran los graficos
de muestra para los ejes 1y 2.
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Para abrir la ventana Charts (Gréficos) realice una de las siguientes acciones:

A
e Hagaclic en el icono Charts . (Gréficos) en la barra de herramientas.

e Seleccione View | Charts (Ver | Gréficos).

Las siguientes opciones estan disponibles en la barra de herramientas de la ventana Charts (Graficos):

Opciones de la ventana Charts (Graficos)

Icono Opcién Descripcién
Start chart Comienza el dibujo del gréfico
Stop chart Detiene el dibujo del gréafico

Abre el cuadro de didlogo Chart Options (Opciones de gréfico), desde donde
puede seleccionar los datos que desea visualizar en los graficos

Options Haga clic en los datos que desea visualizar en los gréficos.

En el siguiente ejemplo se visualiza el Codificador, el Error y la PWM del eje 1,
y del Codificador y el Error para los ejes 2 a 6. Debido a que cada eje se
muestra en un gréfico diferente, se visualizan seis graficos.

3. Descripcién general de los menus
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Opciones de la ventana Charts (Graficos)

Icono Opcién Descripcién
Chart Options @
. Show
s 1 Encoders Errar P

1 O .
2 O .
3 ] .
4 ] .
R d .
B d .
7 d d .
a d d (.

Hiztomy

| Becord History
] Cancel Advanced >

Los gréficos se puede guardar en un archivo de historial (*.his). Para hacerlo:

1. Marque la casilla de verificaciéon Record History (Registrar historial).

2. Haga clic en el botén Browse (Navegar) (que esté disponible). Se
mostrara esta ventana:

m Open

==l

Lok | ) Ws1
Mame

|| Roger.his

- £ B
Date modified Type
3/19/2014 3:37 PM HIS File

Untitled. his

3/19/2014 3:33 PM HIS File

]

File name: |Umit\ed

COpen

Files of type: |History Files (*his)

j Cancel

3. Navegue hasta la ubicacion en la cual se guardan los archivos de
historial, seleccione un archivo para sobreescribir y haga clic en Open

(Abrir).

El nombre del archivo se puede cambiar en el cuadro de didlogo Chart
Options (Opciones de grafico) para no sobreescribir ningln archivo

preexistente.

3. Descripcion general de los menus
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Opciones de la ventana Charts (Graficos)

Icono Opcién Descripcién
Para definir la resolucion del grafico para el Codificador, Errores y PWM:
e Haga clic en el botén Advanced (Avanzado) en el cuadro de dialogo
Chart Options (Opciones de grafico). Se abrira la columna Range
(Rango).
Chart Options @
. Show Rahge
S Encoders | Emor | P/ | Encoders Errar Faihd
1 0o« 25000 70 244
2 0o« 18000 70 244
3 | I 25000 70 244
4 o« 15000 70 244
5 [0 ¢ 1000000 70 244
E o o E000 300 244
7 O O ¢ 10000000 1000000 244
g O O ¢ 10000000 1000000 244
History
[ Becord Histary
ok | LCancel |
Abre la ventana History Files (Archivos de historial). Seleccione el archivo de
historial que desea (*.his) de la lista o navegue para localizarlo.
¥ History Files (=230
Lookin: | | ER4 | e &~
RMH2
History
Flerame: |
Files of type: [ History Files {* his) | Cancel

Nota: Para abrir un archivo de historial primero debe detener el dibujo del
gréafico.

24
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Opciones de la ventana Charts (Graficos)

Icono Opcién Descripcién
Muestra los colores usados en los graficos para los Codificadores, Error y
PWM.
\i) Legend Codificadores: Azul

Error: Rojo
PWM: Verde

3. Descripcion general de los menus

3.9 Graficos
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4. Retorno alaposicidon de inicio
(homing) y control

4.1. Generalidades

La ubicacion del robot y de los ejes periféricos se supervisa y controla a través de codificadores. Para
inicializar los codificadores y obtener un rendimiento constante, los ejes primero deben alcanzar una
posicion predefinida conocida como hard home. Todas las posiciones y movimientos registrados remiten a
la posicion hard home. El procedimiento de homing busca hard home para los ejes seleccionados.

SCORBASE ofrece dos comandos relacionados con la posicion de inicio.

e Search Home (Buscar inicio) es el procedimiento para el homing. Durante Search Home (Buscar
inicio), cada eje retorna a la posicion de inicio por separado. El controlador activa el eje del motor
gue esta retornando a la posicién de inicio, hasta que se presiona su microinterruptor. Luego el
controlador inicializa el contador de pulsos del codificador y gira para retornar al inicio al siguiente
eje. Una vez que todos los ejes configurados retornaron a la posicién de inicio, el proceso de
homing finaliza.

e Go Home (Ir a inicio) envia los ejes seleccionados a una posicion donde el valor de todos los
codificadores es cero.

Nota: Este comando no retorna los ejes a su posicién de inicio.
Los dos comandos estan disponibles en tres niveles:
e Search /Go home all (Buscar/Ir todos a inicio) (aplica para todos los ejes activos)
e Search /Go home robot (Buscar/Ir a inicio - robot) (aplica para el robot)

e Search /Go home peripherals (Buscar/Ir a inicio - dispositivos periféricos) (aplica para los ejes 7
y 8).

4. Retorno a la posicién de inicio (homing) y control
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4.2. Retorno ala posicion de inicio
(Homing)

Esta seccidn abarca las funciones de homing del robot en SCORBASE.

4.2.1. Comando Search Home All Axes (Buscar
Inicio - todos los ejes)

Para iniciar el procedimiento de homing, realice alguna de las siguientes acciones:

e Seleccione Run | Search home - all axes (Ejecutar | Buscar inicio - todos los ejes).

e Hagaclic en el icono Search Home (Buscar inicio).

Se abre una ventana que muestra el nUmero del eje que esta retornando a la posicién de inicio. Cada vez
gue un eje retorna con éxito a la posicion de inicio, se observa una marca de verificacion junto al nimero
del eje. Después de que los cinco ejes y la pinza retornaron a la posicién de inicio, se muestra una marca
de verificacion junto al Robot.

Homing...

[ Axis1
[ Axis 2
[ axis 3
] Axis 4
[ Axis 5
[] Gripper
] Robot

Para cancelar el proceso de homing mientras esta en curso, realice una de las siguientes acciones:
e Presione [F9] (Detener comando)
e Presione el boton rojo EMERGENCY (EMERGENCIA) en el controlador.
e Presione la tecla EMERGENCY (EMERGENCIA) en el Mando manual.

Si el procedimiento de homing falla, se mostrara un mensaje.

El comando Search Home - All Axes (Buscar inicio | todos los ejes) ejecuta el procedimiento de homing
del robot y los dispositivos periféricos que se configuraron en el mena Options | Peripherals Setup

4. Retorno a la posicién de inicio (homing) y control
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(Opciones | Configuracion de dispositivos periféricos). Este comando solo puede realizarse cuando
SCORBASE esté En linea.

Si el sistema ya retornd a la posicién de inicio y cambia SCORBASE al modo Fuera de linea, al regresar al
modo En Linea no es necesario retornar el sistema a la posicion de inicio.

Cuando SCORBASE se encuentra en el modo Fuera de linea, o cuando RoboCell se instala en el modo
Simulation (Simulacién), el procedimiento de homing no es necesario. El procedimiento de homing
inicializa los valores de las coordenadas articulares y XYZ, de acuerdo con una definicion de software.
Todos los codificadores se establecen en 0, mientras que las coordenadas cartesianas del robot se
establecen de acuerdo con un modelo de software.

4.2.2. Comando Search Home - Robot (Buscar
Inicio - Robot)

Este comando ejecuta el procedimiento de homing para el robot. El homing de los dispositivos periféricos
se activa solo después de que el sistema retorné a la posicion de inicio al menos una vez.

4.2.3. Comando Search Home — Peripherals
(Buscar inicio - Dispositivos periféericos)

Este comando ejecuta el procedimiento de homing para los dispositivos periféricos. El homing del robot se
activa solo después de que el sistema retorné a la posicién de inicio al menos una vez.

4.3. Comando Go Home (Ir ainicio)

Después de que los ejes retornaron a la posicién de inicio, seleccione Run | Go Home - All Axes
(Ejecutar | Ir a inicio - todos los ejes) para devolver los ejes a su posicion inicial en cualquier momento.
Este comando envia al robot y los dispositivos periféricos a una posicién donde el valor de los
codificadores de los ejes es igual a cero. El comando Go Home (Ir a inicio) no ejecuta el procedimiento de
homing.

Al seleccionar el comando Go Home - Robot (Ir a inicio - Robot) o Go Home - Peripherals (Ir a inicio -
Dispositivos periféricos) se envia el eje seleccionado a su posicion inicial.

4. Retorno a la posicién de inicio (homing) y control
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4.4. Modo On-Line / Off-Line (En
linea/Fuera de linea)

SCORBASE puede ejecutarse tanto en el modo En linea como Fuera de linea. En el modo En linea,
SCORBASE se comunica con el controlador a través del canal USB. Si se selecciona el estado Control
On, SCORBASE controla al robot, los dispositivos periféricos y al dispositivo de E/S. En el modo Fuera de
linea, SCORBASE solo puede usarse en el estado Control Off (util para la programacion y la depuracion).
El modo activo se visualiza en la barra de estado.

Para cambiar al modo En linea, seleccione Options | On-Line(Opciones | En linea).
Para cambiar al modo Fuera de linea, seleccione Options | Off-Line(Opciones | Fuera de linea).

Si SCORBASE se abre en el modo En linea o se selecciona En linea desde el menu Options (Opciones),
se visualizard este mensaje mientras SCORBASE busca al controlador:

[nitializing, pleaze wai...

Si se detecta el controlador, se activa el modo En linea.

Si no se detecta el controlador, el modo activo sigue siendo Fuera de linea.

4.5. Control On / Control Off —
CON/COFF

El estado Control On activa el servocontrol de los ejes. Este estado esta disponible solamente en el modo
En linea. En el estado Control Off no pueden ejecutarse los comandos de movimiento del eje. El estado de
Control (On u Off) se muestra en la esquina inferior derecha de la barra de estado.

Para activar el control de los ejes, realice una de las siguientes acciones:

e Seleccione Options | Control On (Opciones | Control On).

e Haga clic en el icono Control On

e Presione la tecla F5.
Para desactivar el control, realice una de las siguientes acciones:

e Seleccione Options | Control Off (Opciones | Control Off).

e Haga clic en el icono Control Off @ (Control Off).

4. Retorno a la posicién de inicio (homing) y control
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Si desactivé el control y SCORBASE se abre en el modo En linea o selecciona el modo En linea después
de la deteccion del controlador, aparecera este aviso:

SCORBASE

Control is off. Do you want to execute Control On?

Cancel |

Presione OK para activar el control, o Cancel (Cancelar) para permanecer en el estado Control Off.

El controlador desactiva automaticamente el control ante una situacién de impacto, error de trayectoria o
error de sobrecarga térmica durante la ejecucién de un comando de movimiento. Si intenta mover los ejes
con el control desactivado, se mostrara este mensaje de error;

SCORBASE error

! (903) Control disabled!

Cuando SCORBASE se encuentra en el modo Fuera de linea, el estado de Control no puede alterarse.

4. Retorno a la posicién de inicio (homing) y control
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5. Definicion de posicion

Cada proyecto de SCORBASE incluye un conjunto de posiciones predefinidas y un programa que envia al
robot de una posicién a la otra. Antes de ejecutar un programa, se deben definir todas las posiciones
usadas en ese programa. SCORBASE ofrece diferentes herramientas para definir y almacenar posiciones
gue se utilizan en los programas.

Las siguientes herramientas de SCORBASE se utilizan en el proceso de definicién de posiciones.
e Cuadro de didlogo Manual Movement (Movimiento manual)
e Cuadro de didlogo Teach Positions (Ensefiar posiciones)
e Cuadro de dialogo Robot Movement (Movimiento del robot)
e Barras de cuadro de didlogo de datos de Position (Posicion)
e Ventana Positions (Posiciones)

Para activar los cuadros de didlogo mas utiles para la definicion de la posicion, seleccione Window |
Teach & Edit (Ventana | Ensefiar y Editar).

Puede usar cualquiera de los siguientes cuatro métodos para definir la posicion:

Métodos para definir la posicion

N.° Método Nivel

1 Posicion absoluta, coordenadas articulares 1,2, Pro
2 Posicion relativa, coordenadas articulares 2, Pro

3 Posicion absoluta, coordenadas cartesianas 2, Pro

4 Posicién relativa, coordenadas cartesianas 2, Pro

Nota: La definicion de la posicién del periférico solo puede realizarse en el nivel Pro.

5.1. Sistemas de coordenadas
articulares y cartesianas

La definicion de una posicién en SCORBASE puede realizarse usando el sistema de coordenadas
Articulares o Cartesianas. En ambos sistemas, la posicion de un robot se define usando cinco parametros
derivados de los datos suministrados por los codificadores de los cinco ejes. Un codificador es un sensor
de movimiento angular que se conecta al motor del eje.

5. Definicién de posicion
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Siempre se define una posicién del periférico usando una variable que almacena el resultado del sensor
(valor del codificador) de esa posicion.

5.1.1. Sistema de coordenadas articulares

La posicion de un robot en las coordenadas articulares esta definida por cinco valores de angulos, que
representan a cada angulo de las articulaciones. Los nombres de las articulaciones son: Base, Hombro,
Codo, Inclinacion y Rotacion.

CODIFICADOR

CODO

HOMBROS

INCLINACION BASE

/

CODIFICADORES
DE LOS MOTORES

Por ejemplo, después del homing, la posicion del robot en las coordenadas articulares es la siguiente:
Eje #1 - Base = (0°)

Eje #2 - Hombro = (-120°)

Eje #3 - Codo = (~95°)

Eje #4 - Inclinacion = (~88°)

Eje #5 - Rotacion = (0°)

5. Definicién de posicion
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5.1.2. Sistema de coordenadas cartesianas (XYZ)

Estos parametros definen la posicién de un robot en coordenadas cartesianas (0 XYZ):

e Ladistancia del punto central de la herramienta (TCP) del robot desde el punto de origen (parte
inferior central de la base del robot) a lo largo de los tres ejes que describe el espacio
tridimensional (X,Y,Z)

e Los angulos Pitch (P) (Inclinaciéon) y Roll (R) (Rotacién) de la pinza, especificados en unidades
angulares

Punto CENTRAL de
la Herramienta

Por ejemplo, después del homing, la posicion del robot en coordenadas cartesianas se define como:
X = (~169) [mm]

Y = (0) [mm]

Z = (~503) [mm]

Inclinacion = (~-63°)

Rotacion = (0°)

SCORBASE puede convertir una posicion registrada en un sistema de coordenadas a otro sistema de
coordenadas.

5. Definicién de posicion
5.1 Sistemas de coordenadas articulares y 35
cartesianas



Manual del usuario de SCORBASE . :
Intelitek»».

5.2. Posiciones absoluta y relativa

SCORBASE ofrece dos métodos para definir la posicién de un robot o dispositivo periférico: Posicion
absoluta y relativa. Los dos métodos pueden aplicarse a las coordenadas cartesianas y articulares.

Una posicion absoluta se define usando los cinco parametros de posicion del robot. Si se utiliza el sistema
de coordenadas articulares, se define la posicién del robot usando los angulos de Base, Hombro, Codo,
Inclinacion y Rotacion. En el sistema de coordenadas XYZ, se define una posicién usando los valores de
X, Y, Z en milimetros y los angulos de Inclinacién y Rotacion en grados. Una posicién absoluta
generalmente es una posicion fija en el espacio mundial.

Una posicién relativa es una posicién cuyas coordenadas estan definidas como un desplazamiento de las
coordenadas de la posicion de referencia. Si las coordenadas de la posicidn de referencia cambian, la
posicion relativa también cambiard, manteniendo el mismo desplazamiento. Una posicion relativa puede
definirse tanto en valores de coordenadas cartesianas como articulares.

Una posicion también puede definirse como relativa a la actual. En este caso, la posicion relativa se
calcula como un desplazamiento de las coordenadas de la posicion actual del robot.

5.3. Registrar y ensefar

Aunque los términos ensefiar y registrar suelen utilizarse indistintamente, SCORBASE hace la siguiente
diferencia:

Posicion de registro: define una posicion del robot en un sistema de coordenadas articulares.

Posicion de ensefianza: define una posicién del robot en un sistema de coordenadas cartesianas.

5.4. Cuadro de didlogo Manual
Movement (Movimiento manual)

El registro de la posicion del robot (en coordenadas cartesianas) se realiza manipulando el robot hasta la
posicidn requerida y registrandola. El cuadro de dialogo Manual Movement (Movimiento manual) permite
controlar y manipular el robot y los ejes periféricos de manera directa.

El cuadro de dialogo Manual Movement (Movimiento manual) se abre automaticamente cuando se abre un
proyecto, o cuando se selecciona la configuracion de visualizacion Window | Teach & Edit (Ventana |
Ensefar y editar).

Para visualizar el cuadro de dialogo Manual Movement (Movimiento manual) cuando no hay proyectos
abiertos, seleccione View | Manual Movement (Ver | Movimiento manual). Se abrira el siguiente cuadro
de didlogo:

5. Definicién de posicion
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Manual Movement =
& Joints | RYZ Speed: (50 -
1 2 3 4 &5 B 7 8
.. IR N N S e e
P8l ofwlElr|T|v|u] ]

Nota: El Eje 6 no puede aplicarse al SCORBOT-ER 2u. Los Ejes 7 y 8 solo pueden aplicarse cuando se
los define a través del cuadro de didlogo Options | Hardware Setup (Opciones | Configuracion de
hardware).

El siguiente cuadro explica de qué manera se controlan los movimientos del robot y dispositivos periféricos
haciendo clic en los botones del cuadro de dialogo Manual Movement (Movimiento manual) (o presionando
las teclas correspondientes en el teclado).

Cuando se selecciona Joints (Articulares), al hacer clic en los botones (o presionar las teclas
correspondientes en el teclado) se mueve un eje del robot por vez, como se describe a continuacion:

Articulares

Teclas Movimiento de la articulacion

1/Q Gira la BASE a la derecha y a la izquierda

2/W Mueve el HOMBRO arriba y abajo

3/E Mueve el CODO arriba y abajo

4/R Mueve la mufieca (INCLINACION) arriba y abajo

5/T Gira la mufieca (ROTACION) a la derecha y a la izquierda
6/Y Abre y cierra la pinza a través del servocontrol

7/U Mueve el eje periférico #7 (si esta conectado)

8/1 Mueve el eje periférico #8 (si estd conectado)

Cuando se selecciona XYZ como se muestra en este caso, al hacer clic en los botones (o presionar las
teclas correspondientes en el teclado) el TCP se mueve como se describe a continuacion.

Manual Movement =]}

a5 Speed: (B0 -
Y Z P R

B 1|23 4] 5]
2] awle(n| 1]

A veces, los movimientos en el modo XYZ son una combinacidon de movimientos simultaneos de unos

" Joints |+

pocos ejes.
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XYZ

Teclas Movimiento XYZ

1/Q El TCP se mueve a lo largo del eje X (adelante y atras)

2/W El TCP se mueve a lo largo del eje Y (a la derecha y a la izquierda)

3/E El TCP se mueve a lo largo del eje Z (arriba y abajo)

4/R Los ejes se mueven para cambiar el angulo de inclinacion de la pinza; la posicién del
TCP no cambia.

5/T La pinza gira; la posicion del TCP no cambia.

La siguiente tabla describe las opciones de la pinza:

Opciones de la pinza

Icono Opcion Descripcién

Open Gripper Abre la pinza completamente

E Close Gripper Cierra la pinza completamente

El robot solo puede manipularse desde el cuadro de dialogo Manual Movement (Movimiento manual) antes
de retornar a la posicién de inicio en el modo Articular. De hecho, suele ser necesario llevar el robot a una

posicion més adecuada antes de iniciar la rutina de homing. Sin embargo, se puede visualizar un mensaje

de error de limite durante la manipulacién de un robot que no ha retornado a la posicion de inicio.

El movimiento de un eje contindia siempre que se mantenga presionado el botdn o la tecla o hasta llegar a
un limite de software o hardware.

5.5. Cuadro de didlogo Robot Movement
(Movimiento del robot)

El cuadro de dialogo Robot Movement (Movimiento del robot) a continuacién permite controlar el robot en
los modos XYZ y articular.

5. Definicién de posicion
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Robot Movement ]

Al hacer clic en una imagen del eje o los botones XYZPR, el robot se moverd como se describié
anteriormente en la seccion de cuadro de dialogo Manual Movement (Movimiento manual).

Para abrir el cuadro de didlogo Robot Movement (Movimiento del robot) seleccione View | Robot
Movement (Ver | Movimiento del robot).

5.6. Cuadro de diadlogo Teach Positions
(Ensefnar posiciones)

El cuadro de didlogo Teach Positions (Ensefiar posiciones) Simple/Expandido permite:

e Ensefar posiciones (en coordenadas cartesianas).

¢ Registrar posiciones (en coordenadas articulares).

e Enviar los ejes a las posiciones registradas (cuando el programa no esta en funcionamiento).
e Go To Position (Ir a la posicion)

e Go Linear (Ir de manera lineal)

e Go Circular (Ir de manera circular)

Para visualizar la descripcion de la funcion de cada icono en el cuadro de dialogo Teach Position (Ensefiar
posicidn) simplemente coloque el mouse sobre el icono que desea sin hacer clic en ningn boton.

El usuario puede definir 1.000 posiciones. Una computadora mas avanzada (CPU y memoria) puede
retener mas posiciones.

5. Definicién de posicion
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5.6.1. Simple (Nivel 1)

A continuacién se muestra el cuadro de dialogo Teach Positions (Simple) (Ensefiar posiciones [Simple]):

Teach Positions (Simple) (=]

ViR NE

i il -

7))

El cuadro de didlogo Teach Positions (Simple) (Ensefiar posiciones [Simple]) ofrece las siguientes
opciones:

Cuadro de didlogo simple

Opciodn Nivel Descripcién

Position Number 1,2yPro Nombre numérico para la posiciéon

1,2y Pro Registra la posicion actual del robot (en coordenadas de junta)

hasta la posicién mostrada en el campo numérico de posicion
Record

Borra de la memoria la posiciéon en el campo numérico de

1,2yPro o
posicion
Delete
| Ejecuta el comando Go to Position (Ir a la posicion), que envia
1,2yPro el TCP (punto central de la herramienta) del robot desde su
- posicion actual a la posicién seleccionada
Go to Position
Selecciona la velocidad para todos los comandos de movimiento.
Speed 1,2yPro

Siendo 10 lo mas rapido, 1 lo més lento y 5 el valor por defecto

5. Definicién de posicion
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5.6.2. Simple (Nivel avanzado)

A continuacién se muestra el cuadro de dialogo Teach Positions (Ensefiar posiciones) Avanzado (Nivel 2):

Teach Positions (Simple) (=]
Pozition M umber |
||+ o .K‘\

=

ﬂ - BKs Abzalute .

Epand | & figaiveis [Curent > []50 ~]

En el nivel Avanzado, el cuadro de diadlogo Teach Positions (Ensefiar posiciones) ofrece todos los
comandos disponibles en el Nivel 1, y también todos los siguientes:

Cuadro de didlogo Teach Positions (Ensefiar posiciones) Avanzado

Opciodn Nivel Descripcién

Expand 2y Pro Abre el cuadro de didlogo Teach Positions (Expand/Simple)
(Ensenar posiciones [Expandido/Simple])

Absolute / 2yPro Define posiciones ya sean absolutas o relativas a otra posicion.

Relative to

Al seleccionar Relative to (Relativa a) se visualiza un campo
Relative to (Relativa a). Seleccione una posicién anterior o una
actual. Una posicion Relativa a la actual significa que el punto de
referencia es la posicion del robot en el momento que se envia a
esa posicion.

Relative to (Relativa a) solo esta disponible para el Nivel 2 y el nivel
Pro.

5. Definicién de posicion
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5.6.3. Expand (Expandir) (Niveles Avanzado y
Pro)

Haga clic en Expand (Expandir) para abrir el cuadro de didlogo Teach Positions (Expanded) (Ensefiar
posiciones [Expandido]):

Teach Positions (Expand) (=]

Get Pozition

[ram) |0 ") |0 Z{rmm] |0

Pitch [deg) |0 Rall [deg) |0 0 |

Yia Position
Clear | Teach | -

Pozition Mumber

yiin 3

=
=

* Abzolute lﬁ

" Relative to: a0 bl

= b

El cuadro de dialogo Teach Positions (Expand) (Ensefiar posiciones [Expandir]) para Usuario
(Avanzado) de Nivel 2
Opciodn Descripcion
X(mm), Y(mm)
Z(mm), Campos para visualizar o cambiar las coordenadas cartesianas de la posicion
Pitch(deg), seleccionada
Roll(deg)
Get Position Muestra las coordenadas cartesianas de la posicién seleccionada
Clear Borra todos los campos de coordenadas de la posicién. Los datos de la posicién no
cambian.
Teach Ensefia la posicién usando el Sistema de coordenadas cartesianas
Ejecuta el comando Go Circular to Position (Ir a la posicion de manera circular). Este
| comando envia el robot en un trayecto circular a la posicion objetivo (en el campo de
‘- ¢ ) namero de posicion), Posicién intermedia especificada en el campo Via position
(Posicion intermedia).
Go Circular . . .
El movimiento circular se aplica solo al robot.
. - Selecciona la posicién intermedia a través de la cual pasa el movimiento Go Circular (Ir
Via position .
de manera circular)
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Ejecuta el comando Go Linear to Position (Ir a la posicion de manera lineal). Envia los
ejes en linea recta a la posicién seleccionada
Go Linear to
Position
Simple Pasa al cuadro de diadlogo Teach Position (Simple) (Ensefiar posicion [Simple])

5.6.4. Simple (Nivel Pro)

A continuacién se muestra el cuadro de dialogo Teach Positions (Simple) (Ensefiar posiciones [Simple])
(Nivel Pro):

Teach Positions (Simple) (=]
Position Mumber — |nolude Axes .‘l|
* ||l Robot [ Peripherals
* Speed
o+ Absolute " Duration
" Relative to; 50 bl

En el nivel Pro, el cuadro de dialogo Teach Positions Simple (Ensefiar posiciones [Simple]) ofrece los
siguientes comandos adicionales:

Cuadro de didlogo Teach Positions (Simple) (Ensefiar posiciones [Simple]) (Nivel Pro)

Opcién Nivel Descripcién

Indica al controlador que defina las coordenadas para

los ejes del robot, los dispositivos periféricos 0 ambos

Include Axes Pro o - _
La posicidon de un periférico solo puede registrarse en

el nivel Pro.

Define el tiempo que lleva completar un comando de
movimiento. El tiempo se define en décimas de
Duration Pro segundos. Para obtener mas informacion, consulte la
seccion 6.4 Comandos de control de ejes en la pagina
56.

Estos comandos siguen estando disponibles cuando se expande el cuadro de didlogo Teach Positions
(Ensefiar posiciones).

5. Definicién de posicion
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5.7. Registro de posiciones

(Coordenadas articulares)

Esta seccidn abarca los procedimientos que forman parte del registro de posiciones en SCORBASE.

5.7.1. Registro de posicion absoluta (Niveles 1, 2

y Pro)

Para registrar una posicion absoluta:

1.

Utilice el cuadro de didlogo Manual Movement (Movimiento manual) o el cuadro de didlogo Robot
Movement (Movimiento del robot) para mover el robot en la posicién que desea registrar.

Haga clic en el cuadro de dialogo Teach Position (Ensefar posicion).

Escriba un nimero de posicion en el campo Position Number (Nimero de posicion), o seleccione
un nimero de posicion existente si desea modificar (sobreescribir) una posicion previamente
definida.

Seleccione Absolute (Absoluta).
Seleccione Include Axes (Incluir ejes) (Robot y/o Peripherals (Dispositivos periféricos):
a. Robot: para registrar una posicion para los ejes del robot.

b. Peripherals (Dispositivos periféricos): para registrar una posicién para los ejes periféricos
(solo nivel Pro).

Para registrar la posicién actual, haga clic en el icono Record Position (Registrar posicién).

5.7.2. Registrar una posicion relativa (Nivel Pro)

Para registrar una posicion relativa:

1.
2.
3.

Asegurese de haber definido primero una posicién de referencia.
Mueva el robot a la posicion cuyas coordenadas desea registrar como relativa a otra posicion.

En el campo Position Number (Nimero de posicién) en el cuadro de dialogo Teach Positions
(Simple) (Ensefiar posiciones [Simple]), ingrese un nuevo numero de posicion.

Seleccione Relative to (Relativa a)

Ingrese un numero (o seleccione Actual) para la posicion de referencia en el campo Relative to
(Relativa a).

Haga clic en Record (Registrar). Usted ha registrado una posicion relativa.
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Una posicién Relativa a la actual, significa que el desplazamiento especificado se computa desde la
ubicacion en la que se encuentra el robot al momento que se envia a la posicidn relativa. Si la posicion de
referencia cambia, también se mueve la posicién relativa.

5.8. Ensenar posiciones (Coordenadas
XYZ)

Para ensefiar una posicion en coordenadas XYZ, haga clic en Expand (Expandir).

5.8.1. Enseiar posicion absoluta XYZ (Niveles 2y
Pro)

Para ensefiar una posicién XYZ absoluta:
1. Haga clic en Expand (Expandir).
2. Ingrese los valores de XYZ, Inclinacion y Rotacion.
3. Hagaclic en Teach (Ensedar).

Para usar las coordenadas de posicion existentes para definir una nueva posiciéon (o modificar las
coordenadas de esa posicién), realice este procedimiento:

1. En el campo Position Number (Nimero de posicién) en el cuadro de dialogo Teach Positions
(Ensefiar posiciones), seleccione un nimero de posicién absoluto.

2. Haga clic en Get Position (Obtener posicién). Los valores XYZPR de la posicién ahora se
visualizan en los campos XYZ, Inclinacién y Rotacién. Nota: Si la posicién es relativa, solo se
visualizan los valores de desplazamiento.

3. En el campo Position Number (NUmero de posicién) ingrese un nimero diferente (o deje el
ndmero de posicion si desea modificar esa posicion).

4. Para registrar una posicion para los ejes del robot, haga clic en Robot.
Para registrar una posicion para los ejes periféricos, haga clic en Peripherals (Dispositivos
periféricos).
Para registrar posiciones para ambos, haga clic en Robot and Peripherals (Robot y dispositivos
periféricos).

5. En uno o més de los campos de coordenadas, ingrese un nuevo valor (en milimetros o grados).
6. Haga clic en Teach (Ensefiar).

Nota: Si hace clic en Record (Registrar), las coordenadas de TCP actuales se escriben en la posicion
seleccionada.
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5.8.2. Ensefar posicion relativa XYZ (Niveles 2y
Pro)

Para ensefiar una posicion XYZ relativa:
Aseglrese de haber definido primero una posicién de referencia.

1. En el campo Position Number (NUmero de posicion) en el cuadro de didlogo Teach Positions
(Ensefiar posiciones), ingrese el nuevo nimero de posicion.

2. Seleccione Relative to (Relativa a) e ingrese el nUmero de la posicién de referencia en el campo
Relative to (Relativa a). Todos los campos de las coordenadas XYZ estan en blanco o muestran 0.

3. Enuno o més de los campos de coordenadas, ingrese un nuevo valor (en milimetros o grados).
4. Haga clic en Teach (Ensefar).

Una posicién Relativa a la actual significa que el desplazamiento especificado se computa desde la
ubicacion en la que se encuentra el robot al momento que se envia a la posicion relativa.

Si la posicion de referencia cambia, la posicion relativa se mueve en consecuencia.

5.9. Ventana Positions (Posiciones)

Esta seccion abarca la ventana Positions (Posiciones) de SCORBASE.

5.9.1. Descripcion General

La ventana Positions (Posiciones) muestra una lista de posiciones del proyecto que esta abierto. La lista
se presenta en formato de tabla. Por defecto, la tabla presenta informacién de posicion tanto en el Sistema
de coordenadas articulares como en el Sistema de coordenadas cartesianas.

Cuando esta completamente abierta, la ventana se divide horizontalmente en dos paneles. Al arrastrar el
borde inferior de la ventana puede revelar el panel inferior. El panel superior muestra todas las posiciones
en el proyecto (Panel de inventario de posicion). El panel inferior (Panel de vigilancia) muestra las
posiciones que se seleccionaron para vigilar.

Como se muestra a continuacion, la ventana Positions (Posiciones) esta completamente abierta para
mostrar tanto el Panel de inventario de posicion como el Panel de vigilancia.
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@ Positions - Erdcell3 EI@
# | Coor. Hods 1 Pois 2 | fods 3 Fods 4 Fods B Pods 7 Fods 8 s -
Ximm) | Yimm) | Z{mm) | Pich (deg) | Roll [deg) | mm/deg | mm/deg 1
; Joint | -59.66 D5 4652 4292 0.00 Abs. (Joint) | 3
XYZ | 6459 -38200 39959 -50.00 0.00
5 Joint | 4354 -2766 96.34 20.81 0.00
XYZ | 21042 -19996 10000 -50.00 0.00 Abs. (XYZ)
3 Joint | 5045 -21.83 81.89 30.00 -44.70 Abs. (Jaint)
XYZ | 21110 25568 94597 -50.00 -44.70
5 Joint | -82.20 037 4883 41.54 0.00 Abs. (Joint)
XYZ | 5202 -38000 4000 -50.00 0.00

r—

Cada fila en la parte superior de la tabla representa una Unica posicién. Para manipular la lista:

Seleccione una posicion (fila).

Haga clic derecho para visualizar la ventana emergente.

5.9.2. Ventana emergente Position (Posicion)

A continuacion se muestra la ventana emergente Position (Position).

Position #3

v

La siguiente tabla resume las opciones del menu emergente Position (Posicion):

Delete
Delete All

Add Watch

Show Joint
Show XYZ
Show Both

Opciones del menu emergente Position (Posicién)

Opcién Descripcién

Position No. Muestra el nimero de la posicion

Delete Borra la posicion seleccionada

Delete All Borra todas las posiciones de la lista del Panel de inventario de posicién y de la
memoria de SCORBASE

Add Watch Copia los datos de posicion a la lista de vigilancia, visible en el Panel de
vigilancia

Show Joint Muestra solo los valores del modo articular de todas las posiciones

Show XYZ Muestra solo los valores de XYZPR de todas las posiciones

5. Definicién de posicion

5.9 Ventana Positions (Posiciones)

47



Manual del usuario de SCORBASE

#100342-ES-EN Rev. | intel ite kbh

Show Both Muestra los valores tanto del modo articular como XYZPR de todas las
posiciones

Nota: Las posiciones periféricas se visualizan siempre usando los recuentos de pulsos del codificador.

5.9.3. Ventana emergente Watch (Vigilancia)

A continuacién se muestra la ventana emergente Watch (Vigilancia):
Position #3

Delete
Delete All

Show Jaint
Show XYZ
v | Show Both

A continuacién se describen las opciones de la ventana emergente Watch (Vigilancia):

Opciones de ventana emergente Watch (Vigilancia)

Opcién Descripcién
Position No. Muestra el nimero de la posicion.
Delete Elimina la posicion seleccionada de la lista de vigilancia pero esto no afecta su

presencia en la lista general

Delete All Elimina todas las posiciones enumeradas en la lista de vigilancia pero esto no
afecta su presencia en la lista general

Show Joint Muestra solo los valores del modo articular de todas las posiciones. Esto puede
establecerse para un valor diferente al Panel de inventario de posicion.

Show XYZ Muestra solo los valores de XYZPR de todas las posiciones. Esto puede
establecerse para un valor diferente al Panel de inventario de posicion.

Show Both Muestra los valores tanto del modo articular como XYZPR de todas las
posiciones
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5.10. Barras de cuadro de dialogo de
datos de Position (Posicion)

SCORBASE ofrece tres barras de cuadro de didlogo que muestran todos los ejes, recuentos de pulsos del
codificador y la posicion del robot en referencia al Sistema de coordenadas cartesianas (XYZ) y al Sistema
de coordenadas articulares. Se puede acceder a todas las barras de cuadro de didlogo de todos los
niveles a través del menu View (Ver). También pueden abrirse y cerrarse usando los comandos View |
Show All Dialog Bars (Ver | Mostrar todas las barras de cuadro de didlogo) o View | Close All Dialog
Bars (Ver | Cerrar todas las barras de cuadro de dialogo.

5.10.1. Barra de cuadro de dialogo Encoder
Counts (Recuento de pulsos del
codificador)

La barra de cuadro de didlogo Encoder Counts (Recuento de pulsos del codificador) a continuacion
muestra los valores actuales de los codificadores para cada uno de los ocho ejes.

= Encoder Counts: 1.0 20 F0 40 &0 610 (0 a0

Para visualizar la barra de cuadro de didlogo Encoder Counts (Recuento de pulsos del codificador),
seleccione View | Dialog Bar | Encoders (Ver | Barra de cuadro de dialogo | Codificadores.)

Los valores del codificador cambian cada vez que se mueven los ejes.

Estos valores se definen en 0 (o cercano a cero) después de ejecutar el comando Search Home All Axes
(Buscar Inicio - todos los ejes).

5.10.2. Barra de cuadro de dialogo de XYZ

La barra de cuadro de diadlogo de XYZ muestra los valores de TCP del Sistema de coordenadas
cartesianas (XYZ PR).

x| w7 H[mm]: | 16903 (mm]: = 0.00 Zmm} | 504 33 Pideg] | -63.55 Rideg): | 0.00

Para visualizar la barra de cuadro de diadlogo XYZ, seleccione View | Dialog Bar | XYZ (Ver | Barra de
cuadro de dialogo | XYZ.)

Los valores que se muestran en el ejemplo anterior son valores de junta después de ejecutar el comando
Buscar inicio.
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5.10.3. Barra de cuadro de dialogo de las
articulaciones

La barra de cuadro de dialogo de juntas muestra los angulos entre las dos uniones de la junta, en grados.

= Joints: Bage: | 000 Shoulder: -120.27 Elbowr | 95.03 Pitch: | 88.81 Rall: - 0.00

Para visualizar esta barra de cuadro de didlogo, seleccione View | Dialog Bar | Joints (Ver | Barra de
cuadro de didlogo | Articulaciones.)

Los valores que se muestran en el ejemplo anterior son valores de XYZ después de ejecutar el comando
Buscar inicio.

5.11. Uso de un Mando manual con
SCORBASE

El Mando manual es un terminal de mano que brinda al operador un control directo del robot y los ejes
periféricos. Ademas de controlar el movimiento de los ejes, el Mando manual puede usarse para registrar
posiciones, enviar los ejes a las posiciones registradas y otras funciones.

Para controlar los ejes desde el Mando manual, SCORBASE debe estar funcionando en el modo En linea
y el interruptor manual del Mando manual debe conmutar a Manual. Esto desactiva el control de los ejes
desde los cuadros de didlogo de SCORBASE.

Todas las operaciones del Mando manual se reflejan en los cuadro de didlogo de SCORBASE. Por
ejemplo, las posiciones registradas por el Mando manual se visualizan en la lista de Nimero de posicién
en el cuadro de didlogo Teach Positions (Ensefiar posiciones); y los valores del codificador y XYZ cambian
en el Recuento de pulsos del codificador y los cuadros de dialogo de XYZ.

El funcionamiento del Mando manual se describe completamente en el Manual del usuario de Mando
manual para Controlador.

5. Definicién de posicion
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6. Edicion del programa

Un programa SCORBASE es un conjunto de instrucciones escritas por el usuario para controlar al robot y
a los equipos periféricos, y para comunicarse con dispositivos externos de E/S. Este capitulo explica como
crear y editar un programa SCORBASE.

Se utilizan las siguientes herramientas para la edicién del programa:
e Editor de comandos del programa

e Arbol de comando que incluye todos los comandos de SCORBASE

6.1. Abrir y cerrar un programa

Cada programa SCORBASE es parte de un proyecto de SCORBASE. Un proyecto también incluye
posiciones definidas por el usuario, datos del proyecto y, si RoboCell esta instalado, una celda virtual
(archivo 3dc). Solo se puede abrir un proyecto por vez.

Para abrir un programa guardado, abra el proyecto que contiene el programa deseado realizando una de
las siguientes acciones:

e Seleccione File | Open Project... (Archivo | Abrir proyecto...)

=
e Hagaclic en el icono Open an Existing Project (Abrir un proyecto existente).

e Presione Ctrl + O.

En todos los casos se abrird la ventana Load Project (Cargar proyecto) que le indicara que seleccione el
proyecto que contiene el programa que desea editar.

El programa se visualiza en la ventana Program (Programa).
Para crear un nuevo proyecto, realice una de las siguientes acciones:

e Seleccione File | New Project... (Archivo | Nuevo proyecto...)

e Haga clic en el icono Create a New Project (Crear un nuevo proyecto...).

e Presione Ctrl + N.

El nuevo proyecto se abre por defecto con el disefio de Teach & Edit (Ensefiar y editar). Este disefio
muestra cuatro ventanas:

e La ventana Program (Programa) que contiene el programa SCORBASE
e El cuadro de dialogo Manual Movement (Movimiento manual)

e El cuadro de dialogo Teach Positions (Ensefiar posiciones)

6. Edicidn del programa
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e La ventana Workspace (Lugar de trabajo) que muestra:

e Los datos del proyecto, es decir, las posiciones, el programa del usuario y la visualizacion gréafica
(si esta instalada)

e El &rbol de comando de SCORBASE

La ventana Program (Programa), que se muestra a continuacion, contiene el texto del programa de
SCORBASE que esta cargado. En la barra de titulo se visualiza el nombre del proyecto. También se
muestra por defecto la barra de herramientas de programacion. La barra de herramientas contiene una
lista desplegable con todas las subrutinas disponibles para una navegacion rapida.

- =

@ Program - Erdcell3 E@
BYNND Pt SO

52 Close Gripper -
53 Go Linear to Position 11 Fast

24| Tum On Output 1

55| Tum O Output 1

56| Retumn from Subroutine

57| Remark:
58| Set Subroutine TAKE_FR_RED
59 Open Gripper

60| Set Variable COUNT =1

61 Go Linear to Position 15 Fast
&2 Go Linear to Position 5 Fast

63 Close Gripper

&4 Go Linear to Position 15 Fast
65 Tum On Output 2

66| Tum O Output 2

&7 Retum from Subroutine

68 Remark:
69 Set Subroutine PUT_ON_CNV

70 Go Linear to Position 12 Fast

71| Go Linear to Position 2 Fast -

m

La ventana Workspace (Lugar de trabajo) contiene pestafias para conmutar entre los archivos de proyecto
y los comandos disponibles. A continuacion se muestra la pestafia Project (Proyecto):

Workspace ]
Project |C|:|mmanu:|s |
SR | Erdcell3
--|Z] Program - Erdcell3

----- Positions - Erdcell3

La pestafia Commands (Comandos) muestra el Arbol de comando, que a su vez muestra todos los
comandos disponibles para el Nivel de experiencia definido.

6. Edicidn del programa
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6.2. Herramientas de edicidon de
programas

SCORBASE es un lenguaje de programacion basado en el texto en el cual cada comando es una linea de
texto Unica. Los programas SCORBASE se editan mediante las opciones de edicion de textos estandar de
Windows, a las cuales se puede acceder:

e Através del menu Edit (Editar).

e Presionando las teclas designadas.

¢ Haciendo clic derecho con el mouse en la ventana Program (Programa) para abrir un menu

emergente.

Herramientas de edicion de programas

Opcidn - Acceso
directo

Descripcién

Cut - Ctrl+X Borra el texto o las lineas seleccionadas del programa y las coloca en los
portapapeles de Windows y SCORBASE
Copy - Ctrl+C Coloca una copia del texto o las lineas seleccionadas del programa en los

portapapeles de Windows y SCORBASE

Paste - Ctrl+V

Inserta el contenido del portapapeles de SCORBASE en el programa

Find - Ctrl+F

Abre un cuadro de dialogo (incluido a continuacién) que le permite buscar
cualquier secuencia, tal como un comando o un texto

Find in Program - Erdcell3

==
Find what; ||
| Corcdl |

Direction Cancel

[ Match case " Up ¢ Down

Find Next - (F3)

Repite la dltima operacién Find (Busqueda) hasta la siguiente repeticion.
(También se puede acceder a esta funcion desde la ventana de didlogo
Find (Busqueda)

Command/ Inserta/borra el asterisco al principio de una linea de comando.
Remark (*...) . . .
SCORBASE ignora las lineas de comando que comienzan con un
asterisco. Esta funcion es util para la depuracion.
Goto Line

Abre un cuadro de dialogo (incluido a continuacién) que muestra el nimero
total de lineas en el programa y le solicita que ingrese un nimero de linea.
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Herramientas de edicidn de programas

Opcién - Acceso Descripcién
directo

Escriba el nimero. El editor del programa salta a la linea especificada.

Go To Line ... @

Tatal number af lines: 58.

Ok Cancel

Go to Selected Line Se desplaza automaticamente por la ventana Program (Programa) para
mostrar la linea seleccionada. Esto resulta Util para programas largos
donde usted seleccion6 una linea especifica y luego se desplazd. En
programas muy cortos que caben en una sola ventana, esta funcién no
tiene un efecto visible.

Ademas, utilice el teclado para las siguientes funciones:

Funciones de edicidon de programas adicionales
Acceso directo al .,
Funcién
teclado
Pasa del modo Insert (Insertar) al modo Overwrite (Sobreescribir) y
visceversa. El modo que esta activo se muestra en la barra Status (Estado) en
[Ins] la parte inferior de la ventana de SCORBASE.
En el modo Insert (Insertar), se inserta un nuevo comando en el programa por
encima de la linea que esta marcando el cursor.
[Del] Elimina la linea o lineas que esta marcando el cursor
[Ctrl+Home] Lleva el cursor a la primera linea del programa.
[CtrI+End] Lleva el cursor a la dltima linea del programa.
[PgUp] Muestra la pagina anterior de las lineas del programa
[PgDn] Muestra la pagina siguiente de las lineas del programa

6. Edicidn del programa
54 6.2 Herramientas de edicidn de programas



Manual del usuario de SCORBASE . :
Intelitek»».

6.3. Agregar y editar comandos

Los comandos de SCORBASE estan organizados en un Command Tree (Arbol de comando), que se
visualiza en la ventana Workspace (Lugar de trabajo). SCORBASE solo muestra los comandos que estan
disponibles en el Nivel de experiencia establecido.

e En el Nivel inicial (Nivel 1), solo se muestran los comandos basicos en el Arbol de comando.
e En el Nivel avanzado (Nivel 2), aumenta la cantidad de comandos.
e En el nivel Profesional (Nivel Pro), se puede acceder a todos los comandos.

Para visualizar el Arbol de comando, haga clic en la pestafia Command (Comando) en la ventana
Workspace (Lugar de trabajo).

Los comandos de SCORBASE estan agrupados en las siguientes categorias:
e Ejeycontrol
¢ Flujo de programa
e Entradas y Salidas

e Avanzado: esta categoria esté oculta por defecto. Seleccione Options | Advanced Options |
Advanced Commands (Opciones | Opciones avanzadas | Comandos avanzados) para mostrar
estos comandos.

e Vision: esta categoria esta oculta por defecto. Seleccione Options | Advanced Options |
ViewFlex Commands (Opciones | Opciones avanzadas | Comandos de ViewFlex) para visualizar
estos comandos.

Al hacer clic en una categoria se abre o se cierra la lista de comandos.
Para agregar comandos a un programa, realice una de las siguientes acciones:

e Haga doble clic en el comando que desea en el Arbol de comando.
e Escriba las dos letras que se ven junto al comando.

e Haga clic en los iconos de comando en la ventana Program (Programa) (solo se aplica a los
comandos seleccionados).

Si esta trabajando en Insert Mode (Modo Insertar), la nueva linea de comando se agrega por encima de la
linea que esté seleccionada (resaltada). Si esta trabajando en Overwrite Mode (Modo Sobreescribir), el
nuevo comando reemplaza a la linea seleccionada. Pase de un modo a otro con la tecla [Ins]. Muchos
comandos abren cuadros de dialogo para completar los pardmetros de linea de comando.

Para cambiar un parametro de un comando, haga clic en el comando para reabrir el cuadro de didlogo de
comandos. Cambie el pardmetro requerido y haga clic en OK para cerrar el cuadro de didlogo.

Nota: Por razones de seguridad, el usuario no tiene acceso a algunos parametros, es decir, aparecen en
gris y solo pueden ser modificados por el personal de soporte de Intelitek.

Para borrar, cortar, copiar y pegar una linea, utilice las herramientas estandar de Windows.
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6.4. Comandos de control de ejes

Las siguientes tablas describen las opciones, comandos y funciones de Control de ejes.

Arbol de comando de Control de ejes

Nivel 1 = Inicial

Nivel 2 = Avanzado

Pro — Profesional

*] SH SearchHome

0G  OpenGripper

G CloseGripper
; GP  GoToPosition#_Speed...

-2 PROGRAM FLOW

B3 INPUTS & OUTPUTS

Workspace [
Project Commands|

Workspace

0G
CG
GP
GL
GL
GC
IL

SA

-] PROGRAM FLOW
-0 INPUTS & OUTFUTS

Project Commands |

SearchHome
OpenGripper
CloseGripper
GoToPositiond_Speed...
GolinearToPosition#_SpeedPercent...
GolinearToPosition#_SpeedMetric...
GoCircularToPosition#_Speed...
W Limit Switch#_...
Sethuisd Tofero...

Workspace

Project Commands |

SH SearchHome
0G  OpenGripper
CG  CloseGripper
GP GoToPosttion#_Speed...

¥] GL GolinearToPosition#_SpeedPercent...

GL GolinearToPosition#_SpeedMatric...
GC  GoCircularToPostion#_Speed...

X JA Jaw.

IL HlimitSwitch#_...
RP  RecordPosition#_...

X] SA  Setfwis® ToZero. .

SC  StanConveyor...

ST StopConveyor...

SG  SetVarable ToGripperSensor...
WR  Wiite...

CN  ControlOn

CF  ControlOff

TJ  TeachPostionByJoints. ..

RJ  TeachPostionByJointsRelativeTo...
TH  TeachPositionByXYZ. ..

RX TeachPositionByXYZRelativeTo. ..
5J  SetVarable ToJdoint Posttion...

SX  SetVariable ToCartesian Position...

{1 PROGRAM FLOW
F-_0 INFUTS & QUTPUTS

Comandos de Control de ejes

objeto agarrado)

Icono | Comando Niveles Descripcién
OG Open Gripper | 1,2, Pro | Abre la pinza completamente
CG Close Gripper | 1, 2, Pro Cierra la pinza completamente (sobre si misma o sobre un
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Comandos de Control de ejes

Icono | Comando Niveles

Descripcién

Abre el cuadro de didlogo Go to Position (Ir a la posicion), que
se muestra a continuacion. El comando Go to Position (Ir ala
posicién) envia al robot a una posicién registrada en el menor
tiempo posible usando un control Punto a punto (P to P). En el
control Punto a punto, todos los ejes se mueven
independientemente y no se controla la trayectoria del TCP.

I i

Go to Position @
ﬂ'arget Pozition: J & Jaint
" Linear

GP Go to Position | 1,2, Pro £ Circular

(" Fast [100%)

+ Speed[1..99%) 150

~

" Duration [1/10 sec)

ok Cancel
Control de movimiento
Opcidn Descripcién
Target Position El destino del movimiento. Ingrese un nimero o una variable en este campo.
Opciones de Velocidad/Duracion
Opcidn Descripcion
Fast Ejecuta el movimiento a la mayor velocidad posible
Speed Ejecuta el movimiento a menor velocidad. Ingrese un nimero del 1 al 99(%), o una
P variable, en el campo Speed (Velocidad). Por defecto: 50 (velocidad promedio).

Duration Ejecuta el movimiento en un tiempo especifico. Ingrese el tiempo en décimas de
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Opciones de Velocidad/Duracion

Opcidn Descripcién
segundos o una variable. Disponible solo para el Nivel Pro.
. . La posicion a través de la cual se llega al destino del movimiento. Ingrese un
Via position

ndmero o una variable en este campo.

Opciones de control de movimiento adicionales

Icono | Opcidn Nivel Descripcién
Envia el TCP del robot (punto central de la herramienta) de su posicién
actual a la posicion de destino, a través de un trayecto lineal (linea recta).
El movimiento lineal se aplica solo a los ejes del robot. Para el movimiento
lineal, la velocidad también puede definirse en mm/s.
Go to Position @
Target Position: ) Jaint
=
GL Go * Linear
Linear to £ Circular
Position 2, Pro
# Speed
£ Fast [100%)
{7 Speed[1..99%)
* Speed [mmdsec) ||
" Duration (1410 zec)
ok Cancel
Envia al TCP del robot a través de un movimiento circular a la posicion
GC Go destino pasando por la Posicion intermedia especificada en el campo Via
Circular to position (Posicion intermedia). El movimiento circular se aplica solo al
Position 2, Pro | robot.
#_ Nota: El comando circular sigue el circulo definido por las tres posiciones
Speed... (posicion actual del TCP, posicién destino, y la posicion intermedia
especificada en el campo Via position (Posicién intermedia).
Via La posicién a través de la cual se llega al destino del movimiento. Ingrese
position un nimero o una variable en este campo.
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Opciones de control de movimiento adicionales

Icono

Opcién

Nivel

Descripcién

JA Jaw

2, Pro

Mueve la mordaza de la pinza al espacio especificado. El comando abre
este cuadro de dialogo:

i o

JAW =

Jaws [mm]:

Range: 0...70

ok Cancel

Ingrese un nimero o una variable en el campo Jaw (Mordaza).

Nota: No se puede garantizar con precision si el ancho es menor a5 mm o
superior a 65 mm.

El comando Jaw (Mordaza) activa el servocontrol para el motor de la pinza,
mientras que los comandos Open Gripper (Abrir pinza) y Close Gripper
(Cerrar pinza) no usan el servocontrol del eje de la pinza.

A menos que necesite el comando Jaw (Mordaza) para una aplicacién
especifica, se recomienda usar los comandos Open Gripper (Abrir pinza) y
Close Gripper (Cerrar pinza).

Nota: Este comando no esta disponible para SCORBOT-ER 2u.

IL If Limit
Switch < #
> on jump
to
<Label>

2, Pro

IL es un comando de salto condicional. Hace que la ejecucién del programa
salte a la linea que contiene la etiqueta especificada, si el microinterruptor
del eje seleccionado esté pulsado (On). El comando abre este cuadro de
dialogo.

If Limit Switch < # > ON Jump to < LABEL... [w&3%|

Limit Switch: |

Jurnp o |

k. Cancel

Ingrese el numero de Axis (Eje) o una variable en el campo Limit Switch.

Ingrese el nombre de la etiqueta en el campo Jump to (Saltar a).
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Opciones de control de movimiento adicionales

Icono | Opcién Nivel Descripcién
Cuando se ejecuta el comando Record Position (Registrar posicion)
(durante la ejecucion de un programa), el controlador registra los datos de
la posicién actual para la posicion especificada. El comando abre este
cuadro de dialogo:
Record Position @
Record present position as position:

RP

Record

Position Pro

#_

ok Cancel
Ingrese un nimero de posicion o una variable en el campo Record Present
Position as Position (Registrar posicion actual como posicion).
El comando Record Position (Registrar posicién) es Gtil cuando una
posicion (y todas las posiciones relativas que hacen referencia a esa
posicién) deben reubicarse durante la ejecucion de un programa. Este
comando actualiza los datos de posicion.
Inicializa (pone en 0) el recuento de pulsos del codificador del eje
seleccionado. El comando abre este cuadro de dialogo:
Set Asis ==
Set Auiz:

SA Set

Axis# ... | 2,Pro

(to Zero) to Zero.

ok Cancel

Ingrese un nimero o una variable en campo Axis (Eje).
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Opciones de control de movimiento adicionales

Icono

Opcién

Nivel

Descripcién

SC Start
Conveyor

Pro

Inicia la cinta transportadora como una cinta transportadora de velocidad
controlada. EI movimiento de la cinta transportadora continua hasta
encontrar un comando Stop Conveyor (ST) (Detener cinta transportadora).

El comando abre este cuadro de dialogo:

Start Conveyor @

Az |E
Speed: |5EI

-

Dhirection:
* Pluz 7 Minus

aF. Cancel

Nota: Al operar una cinta transportadora de velocidad controlada mediante
los comandos Start/Stop Conveyor (Iniciar/Detener cinta transportadora),
no registre posiciones ni utilice el comando Set Axis (to Zero) (Definir eje
[en cero]) para la cinta transportadora en el mismo programa.

ST Stop
Conveyor

Pro

Detiene el movimiento continuo de una cinta transportadora que se inicié
mediante el comando Start Conveyor (SC) (Iniciar cinta transportadora)
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Opciones de control de movimiento adicionales

Icono | Opcién Nivel Descripcién
Asigna el valor de apertura de la pinza (en mm) para una variable. Este
comando es (til cuando se necesita medir el objeto en la pinza o verificar
su estado (abierto, cerrado o agarrando un objeto).
Set Variable (3w
Function
Wariable Mame
SG Set
Variable
. Pro
to Gripper
Sensor
il Cancel |
En el campo Name (Nombre), ingrese el nombre de la variable.
Para obtener méas informacién sobre variables, consulte la seccion 7
Programacion de variables en la pagina 89.
Nota: Este comando no esta disponible para SCORBOT-ER 2u.
Controla la pinza para convertir las letras especificadas en el estilo de
escritura que se plasmara sobre la pieza de trabajo. El tamafio se controla
mediante la configuracion de Scale (Escala) (1-10). A continuacién se
muestra el cuadro de didlogo Write (Escribir).
Write
WR Write @
Text: Scale:
5 -l
ok LCancel |
CN . . .
Activa el control del eje mediante el controlador
ControlOn
CF . . .
Desactiva el control del eje mediante el controlador
ControlOff
T Tgach Ensefia la posicion tal como la definen las posiciones absolutas de las
POS'“Q” Pro articulaciones. A continuacion se muestra el cuadro de didlogo Teach
By Joints Position (Absolute Joints) (Ensefiar posicién [Coordenadas articulares
6. Edicidn del programa
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Opciones de control de movimiento adicionales

Icono | Opcién Nivel Descripcién
absolutas]):
Teach Position Command @
Base [deg/100] [0 Pitch(deat00) [0
Shoulder (deg/100] [0 Roll (dea/1000 |0
Elbow [deg/100)  [g Rz
* Joints
Poagition Murnber
| - * Absolute
" Relative to:
ar Get Pogition Clear Cancel
Copia los valores de la posicion
Get Position (Obtener posicion) actual del robot en las casillas
adecuadas.
Borra los valores de todas las
Clear (Borrar) .
casillas
Ensefia la posicién tal como la definen las posiciones de las coordenadas
articulares relativas a otra posicion definida. A continuacion se muestra el
cuadro de didlogo Teach Position (Relative Joints) (Ensefiar posicion
[Coordenadas articulares relativas])):
Teach Pesition Command @
RJ Teach Base [deg/100) [0 Pitch (degr100] [
Position Shoulder(degs100) o Roellde100) [0
. oulder [deg 1] ollldeg
By Joints Pro
Relative Ebowfdeg/100) o & iz
o * Jaoints
to Position
Pasition Mumber
|| - " Absolute
{* Relative ta: | j
oK Get Positian | LClear | Cancel |
TX Teach - L . .
» Ensefia la posicion tal como la define la coordenada cartesiana absoluta
Position Pro .
del TCP (Punto central de la herramienta).
by XYZ
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Opciones de control de movimiento adicionales

Icono | Opcién Nivel Descripcién
Teach Position Command @l
HmA00 [0 Pichidegron) o
Y [mm100) i FRall {deg/100) i
Zot00) o & Kz
™ Joints
Position Mumber
| - * Ahsolute
" Relative to:
0K Get Position | LClear | Cancel |
Ensefia la posicion tal como la define la coordenada cartesiana del TCP
(punto central de la herramienta) relativa a otra posicién definida.
Teach Position Command @
RX Teach % mm/100] a Pitch [deg/100) [0
Position ' [mmn/100) i Rall [d=g/100] i
by XYZ Pro ZimA00  [5 g
. " Joints
Relative
to POSition Position Mumber
| - " Absolute
* Relative to: hd
ok Get Position | Clear | Cancel |
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Opciones de control de movimiento adicionales

Icono | Opcién Nivel Descripcién
Permite definir una variable para el valor de una articulacion especifica en
un namero de posicidon especifico. A continuacion se muestra el cuadro de
didlogo Set Variable to Joint Position (Definir variable para la posicién de la
articulacion).
Set Variable [==3a]
Function
r (1100 of deg or mm]
“ariable MName
|
Position Mumber
| =
SJ Set Joint Mumber [Baze=1 Shoulder=2 E lbow=3 Pitch=4 R oll=5)
Variable
to Joint
Position

Se introduce un nimero entero entre 1 y 5 para el nimero de articulacion,
de la siguiente manera:

Base 1
Hombro 2
Codo 3
Inclinacion 4
Rotacion 5

También puede introducir una variable que contenga uno de éstos valores.
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Opciones de control de movimiento adicionales

Icono | Opcién Nivel Descripcién
Permite definir una variable para el valor de una coordenada cartesiana
especifica en un nimero de posicién especifico. A continuaciéon se muestra
el cuadro de didlogo Set Variable to Cartesian Position (Relative XYZ)
(Definir variable para posicién cartesiana [XYZ relativas]):
Set Variable (=]
Function
Yariable Mamne
I
Position Mumber
SX Set
Variable Cartesian Coordinate Mumber [<=1.v=22=3,Pitch=4.FRoll=5]
to
Cartesian
Position
oK LCancel
Se introduce un nimero entero entre 1 y 5 para el nimero de articulacion,
de la siguiente manera:
Base 1
Hombro 2
Codo 3
Inclinacion 4
Rotacion 5
También puede introducir una variable que contenga uno de éstos valores.
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6.5. Comandos de Flujo de programa

La siguiente tabla resume los comandos de Flujo de programa.

Rama de Flujo de programa del arbol de comando

Nivel 1 = Inicial

Nivel 2 = Avanzado

Pro — Profesional

Workspace _ =) Workspace = Workspace =
Project Commands | Project Commands | Project Commands |
@-{] AXIS CONTROL -0 AXIS CONTROL m-{] AXIS CONTROL
=343 PROGRAM FLOW W= PROGRAM FLOW
: E WT  Wait... AFOWT Wait
Lll_i .|J_|;nb'||:-|T-:-... : %] WC  WaitForCondition...
= j JU  JumpTa... - 3 JU JumpTa.
-3 INPUTS & OUTPUTS RE Remak 3 RE Romark
. emark...
RE  RingBell . E RE RingBel
SV SetVanable ToComputation... -{#] RT ResetTimer
IF fump... _ %] 5V SetVarableToComputation...
55 SetSubroutine... -|%] VT SetVarableToTimer...
-1 RS RetumSubroutine E IF flump..
-1%] C5 CallSubroutine. . . E S5 SetSubrouting.
3 LA Label... -[#] RS  RetumSubroutine
(8PS PrrtToSoreentog.. 3] s CalSubroutine...
&= INPUTS & OUTFUTS -[#] RU  RunSubroutine. ..
%] LA Label
-{#] P5 PrintToScreenlog...
-] SM  SendMessage...
-] MC  SendCommand...
%] LS LoadSerpt...
--|#] EN  EndProgram
B2 INPUTS & QUTPUTS
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Comandos de Flujo de programa

Icono | Comando Niveles | Descripcién
Detiene la ejecucién del programa durante un periodo de tiempo
especificado en décimas de segundos. El comando abre este cuadro de
dialogo:
WT Wait et Ex8
(10thS of 1,2, Pro 1410 of a second
second) I
Ok Cancel |
Detiene la ejecucién del programa hasta que se completa la condicion
definida. El comando abre este cuadro de dialogo:
Wait For Condition
WC W-ait For 2. Pro Logical Expression
Condition ] I-:I
0K Cancel |
Este comando de salto incondicional hace que el puntero del programa
salte a la linea que contiene la etiqueta especificada. El comando abre
este cuadro de dialogo:
Jump to <LABEL> ==
" IF. * Jump
JU Jump to
P 1,2, Pro
Jump to; |
1] 8 Cancel |
Cuando se utiliza el comando Jump (Saltar), se marca la opcién Jump en
el cuadro de dialogo. Puede transformar el comando Jump (Saltar) en un
comando IF jump (salto condicionado) solo para los Niveles 2 y Pro.
Permite insertar una linea de comentario para agregar explicaciones
RE Remark 2, Pro . P greg P s y
documentacioén al programa. El comando abre este cuadro de dialogo:
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Comandos de Flujo de programa

Icono | Comando Niveles | Descripcién

o

Remark @

Teut:

(] Cancel

Pueden incorporarse hasta 47 caracteres de texto, incluidos espacios.

Cuando se ejecuta este comando, produce un pitido, usando el altavoz

RB Ring Bell | 2, Pr .
gbe 1o interno de la computadora.

SCORBASE utiliza un temporizador que mide el tiempo en unidades de
décimas de segundos. El temporizador empieza a funcionar cuando se
abre SCORBASE.

RT Reset

Timer Pro El comando Reset Timer (Reiniciar temporizador) reinicia el valor del

temporizador de SCORBASE a 0.

Para usar el temporizador, su valor debe estar asignado a una variable,
usando el comando Set Variable (Definir variable).

Permite asignar un valor o una expresion (resultado de un cémputo
especifico) a una variable.

El comando abre el cuadro de didlogo Set Variable (Definir variable) (se
selecciona Computation [Computo] por defecto).

Set Variable (=23

Function

Wariable Mame

SV Set
¥:1+2] | Variable to 1,2, Pro
Computation

Walue or Expression

Mote: You can uze senipt functions and variables. For exampla:

SCRIPT.MY_FUNCTION[ 1. 3.2, 4] + SCRIPT Mv_MARIABLE

ok | Lancel |

En el nivel 2, el valor de Set Variable (Definir variable) solo puede ser el
resultado de un computo. En el nivel Pro, los valores de variable pueden
surgir de otras fuentes.
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Comandos de Flujo de programa

Icono

Comando Niveles | Descripcién

Nombre de la variable

El primer caracter del nombre de la variable debe ser una letra.
Valor o expresion

Ingrese un valor o una férmula.

Para definir la variable en un valor fijo, ingrese un namero (en el rango de
+/-1000000).

Para definir la variable para el resultado de un cémputo, ingrese una
secuencia que contenga dos argumentos y un operador. Un argumento
puede ser un niumero entero o una variable (por ejemplo: fun*2).

Haga clic en la flecha para ver una lista de operadores o usar la lista de
operadores que se muestra a continuacion.

A continuacién se muestra la lista desplegable de operadores:

MOD
MNOT
AMD
oR
#0R
EQY
P

La siguiente tabla resume los operadores incluidos en la lista.

Operadores

Operadores aritméticos

+

*

Suma
Multiplicacién
Resta
Division

Division de punto flotante
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Operadores algebraicos

A Potencia (aumenta el primer argumento a la potencia del segundo).

MOD | Mddulo (devuelve el recordatorio del primer argumento dividido por el segundo).

Operadores l6gicos (Booleanos)

NOT | No
AND | Y
OR O bien

XOR | Exclusivo O
EQV | Equivalente (solo valores Nulos o Booleanos)

IMP | Implicacién (solo valores Nulos o Booleanos)

El resultado de una operacion légica es 1 (Verdadero) o 0 (Falso). Cualquier operando con un valor que no
sea cero se considera verdadero, mientras que el valor cero se considera falso.

Cuadro de dialogo Set Variable (Definir variable)

Icono | Opcién Nivel Descripcion

Un valor asignado mediante el comando SV puede usarse para el salto
condicional usando el comando IF <Condition> Jump. Entonces las
acciones se pueden generar de acuerdo con el valor de la variable. En
el siguiente ejemplo, el cursor del programa salta a una etiqueta si
pasan mas de tres segundos después de reiniciar el temporizador:

Reiniciar temporizador
Definir TIEMPO como variable para temporizar
IF TIMPO > 30 jump to PICKUP

Para obtener mas informacién sobre variables, consulte la seccién 7
Programacion de variables en la pagina 89.

Permite asignar el valor actual del temporizador de SCORBASE a una

VT Set variable.

Variable to | Pro

Timer El temporizador de SCORBASE empieza a funcionar cuando se abre

SCORBASE.
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Cuadro de dialogo Set Variable (Definir variable)

Icono

Opcidn

Nivel

Descripcién

Set Variable ==

Function

“Wariable Mame

ok Cancel

Para inicializar el temporizador de SCORBASE en un programa, utilice
el comando Reset Timer (RT) (Reiniciar temporizador).

IF If Jump
to

2, Pro

Un comando de bifurcacion condicional que se utiliza para determinar el
flujo de un programa en relacién con el valor de las variables. El
comando abre este cuadro de didlogo:

If «CONDITION> Jump to <LABEL> ==

O T Jump

I [ ~

k. Cancel |

Si la condicién en el campo IF es verdadera, la ejecucion del programa
salta a la linea especificada por la etiqueta en el campo Jump to (Saltar
a).

Si la condicién en el campo IF es falsa, la ejecucion del programa salta
a la linea siguiente.
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Cuadro de dialogo Set Variable (Definir variable)

Icono | Opcidn Nivel Descripcién
IF
Ingrese la condicién. La condicion incluye un nombre de variable, un
operador de comparacion y otro nombre o numero de variable.
Jump to (Saltar a)
Ingrese el nombre de una etiqueta. (Asegurese de incluir una linea con
esta etiqueta en su programa.)
Ejempilo:
If COUNTER > 0 jump to START_LOOP
Go to Position 1 speed 5
START_LOOP:
Go to Position 2 speed 5
Si el valor del Contador es mayor a cero, el robot se dirige a la Posicion
#1.
Si el valor del Contador es igual o menor a cero, el robot se dirige a la
Posicion #2.
Utilice dos signos igual (= =) para operadores iguales. Por ejemplo:
If COUNTER == 0 jump to END
El comando de salto IF puede convertirse en un comando de salto
incondicional seleccionando Jump (Saltar) (en lugar de If).
Crea una subrutina. Puede programar hasta 64 subrutinas en un
programa. El comando abre este cuadro de didlogo:
Set Subroutine @
Enter a name for the subroutine:
[
SS Set
. 2, Pro
Subroutine

[1]8 Cancel |

Nota: Crea subrutinas solo al final del programa principal. Cada
subrutina debe terminar con un comando Return from Subroutine
(Regreso de subrutina).
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Cuadro de dialogo Set Variable (Definir variable)

Icono | Opcidn Nivel Descripcién

Marca el final de una subrutina. En el tiempo de ejecucion, este
comando termina la ejecucion de la subrutina y el programa reanuda la

RS Return ejecucion en la linea que sigue al comando Call Subroutine (Llamar
from 2, Pro subrutina).
Subroutine

Nota: Cada subrutina debe terminar con un comando Return from
Subroutine (Regreso de subrutina).

Activa la subrutina especificada. El comando abre este cuadro de

dialogo:
Call Subroutine @
M arne:
I
Mote: You can call a zoript subroutine. For example:
SCRIPT.MY_SUBROUTIME[ 2. 4.5
[1]8 Cancel |

Cs call

Subroutine :

(Ll:amel:rI 2, Pro Hotes

. e Utilice el comando Call Subroutine (Llamar subrutina) desde el

subrutina)

programa principal o desde otro comando de subrutina.

o Puede repetir el llamado a la misma subrutina varias veces en el
mismo programa.

e Puede llamar una subrutina desde una secuencia de Visual
Basic que esta cargada. Afiada el prefijo SCRIPT. al comienzo
del nombre de la subrutina de Visual Basic. Si se carga mas de
una secuencia VB, el programador debe garantizar que no haya
nombres duplicados.

e Después de ejecutar la subrutina, el programa reanuda la
ejecucién desde la linea que sigue al comando Call Subroutine
(Llamar subrutina).
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Cuadro de dialogo Set Variable (Definir variable)

Icono | Opcidn Nivel Descripcién

Activa la subrutina seleccionada. El comando abre este cuadro de
dialogo:

Run Subroutine @

Subrouting name:

|| =]

e

RU Run Pro Program | Execute Cancel |
Subroutine

Escriba un nombre para la subrutina o elija uno del menu desplegable.
Para incluir la subrutina en el programa de SCORBASE, presione el
botdén Program (Programa). Para ejecutar la subrutina, presione el botén
Execute (Ejecutar).

Cuando se inicia el comando, la ejecucion del programa principal
contintia y la subrutina se ejecuta simultdneamente. SCORBASE facilita
el funcionamiento de hasta 100 programas simultaneos. (El comando
Call subroutine (Llamar subrutina) suspende el programa principal hasta
completar al subrutina.)

Marca una linea en el programa para usar como referencia por un
comando Jump (Saltar). El comando abre este cuadro de dialogo:

Label =

Label:

LA Label 1,2, Pro

0k LCancel

En el campo Label (Etiqueta), ingrese un nombre.

No incluya espacios en blanco, utilice un guién bajo.

No utilice el mismo nombre de etiqueta méas de una vez.
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Cuadro de dialogo Set Variable (Definir variable)

Icono | Opcidn Nivel Descripcién

Indica a SCORBASE que imprima los datos que contienen secuencias,
mensajes y valores de variables en un archivo de registro o ventana de
mensaje, o en ambos. El comando abre este cuadro de dialogo:

Print @

Text:

i

Frint to:

(" Screen

" Laog File
PS Print to {* Screen and Log File
Screen & 2, Pro ............................................... -
Log

Para imprimir un valor de variable, coloque el nombre de la variable
entre comillas simples. Por ejemplo: VARX="X"' se imprime como
VARX=50 (cuando el valor de X es 50).

Para imprimir un valor de variable de secuencia de Visual Basic, incluya
“SCRIPT.” seguido del nombre de la variable entre comillas simples. Por
ejemplo: VARY='SCRIPT.Y' se imprime como VARY=100 (cuando el
valor de SCRIPT.Y es 100). Seleccione el destino de impresion
deseado.
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Cuadro de dialogo Set Variable (Definir variable)

Icono | Opcidn Nivel Descripcién
Envia un mensaje a MANAGER, al controlador del dispositivo del robot,
al controlador del dispositivo de CNC o al controlador del dispositivo.
Send Message @
Send To: [ManAGER |
- |Robot Device Driver
Type: CMC Device Driver
Drevice Driver
Task ID: [TASK_ID
Para enviar un mensaje a MANAGER, seleccione el tipo de mensaje
disponible de la lista. Escriba un Task ID (ID de tarea) y seleccione un
mensaje desde el menu desplegable. Consulte el manual del usuario de
Open CIM para obtener mas detalles. A continuacion se muestra el
cuadro de didlogo Send Message (Enviar mensaje):
Send Message IEI
Send To: |MANAGEF| ﬂ
SM Send Pro
Message Type: | ~]
$Start
. |$Finish
Task D $End
ax LCancel |

Para otros controladores del dispositivo, escriba el ID del dispositivo que
desea que reciba el mensaje e ingrese la secuencia a enviar. A
continuacion se muestra el cuadro de dialogo Send Message (Enviar
mensaje) (Controlador del dispositivo del robot).

Send Message

Send Ta: Robot Device Driver

5

Device ID: |

Sting: |

aK Cancel
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Cuadro de dialogo Set Variable (Definir variable)

Icono | Opcidn Nivel Descripcién

Envia un comando al Controlador del dispositivo de CNC. Este es el
mismo cuadro de diadlogo que en el comando SM, excepto que el
dispositivo por defecto es el Controlador del dispositivo de CNC y el
mensaje por defecto es un comando, en lugar de una secuencia. A
continuacion se muestra el cuadro de dialogo Send Command (Enviar
comando) (Dispositivo de CNC).

Send Message @
MC Send p Send To: [ CMC Device Diiver |
ro
Command _
Device ID: |

" Shing |

oK LCancel |

Ingrese el comando y el ID del dispositivo en las casillas.

Carga una secuencia de Visual Basic a través del siguiente cuadro de
dialogo:

Load Script @

File name:

LS Load Pro Cancel

Script

El archivo debe ubicarse en el mismo subdirectorio que el archivo del
proyecto de SCORBASE. Debe asegurarse de que el comando LS se
ejecute antes de intentar llamar a cualquiera de las subrutinas o
variables afectadas.

Puede cargar mas de una secuencia en un Unico proyecto de
SCORBASE. Sin embargo, es responsabilidad del programador
garantizar que no haya conflictos de nombres.

Este comando ingresa el comando End (Finalizar) en la linea del
EN End Pro programa seleccionada. Marca el final del programa. Puede usarse en
Program mas de una subrutina, tales como subrutinas que responden a

diferentes condiciones de error.
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6.6. Comandos de Entrada/Salida

Rama de Entradas y Salidas del arbol de comando

Nivel 1 — Inicial

Nivel 2 = Avanzado

Pro — Profesional

Workspace =

Project Commands |

=1 AXIS CONTROL

& PROGRAM FLOW

=23 INPUTS & OUTPUTS
LLEN Finput#_OnJump...

ON  TumOnOutput#

¥] OF TumOfQOutputd_..

Workspace

Project Commands |

Workspace

Project Commands |

Cl AXIS CONTROL
D PROGRAM FLOW
=R ] INPUTS & OUTPUTS

{:l AXIS CONTROL
&-Z0 PROGRAM FLOW

=B | INPUTS & QUTPUTS
Il Kinputd_OnJump ...
Ol Onlnputint#_OnSub...
El Enablelntermupt#_...
-1¥] DI Disablelnteruptd_...
oM TumOnOutput# ..
-3 OF TumOffQutputs_ .
-1 ¥ AD  SetAnalogOutputd ...
Al SetVariable ToAnaloglnput#_...
WN  WaitForDigitallnput#_On...
Y] WF  WaitForDigitallnput# OfF

I Finput# OnJump...

oM TumOnOutputd_

OF TumOfOutputs ...

WHN  WaitForDigitallnput# On...
WF  WaitForDigital Input# O

Comando de Entrada y Salida

Icono | Opcidn Nivel Descripcién
Hace que el programa salte a una etiqueta o llame a una subrutina,
si el estado de la entrada digital probada coincide con el estado
especificado (On u Off). El comando abre este cuadro de dialogo:
If Input ==
Input Numb * On
L urnber: -
’V: II If Input # 1,2, ® 0
¥ | On/Off Jump Pro & Jump to Label |
" Call Subroutine:
ok Cancel ‘

En el campo Input Number (Nimero de entrada), ingrese el nUmero
de entrada digital (1-8) o una variable.
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Define la condicién de un servicio de interrupcion de entrada. El
servicio (Call Subroutine [Llamar subrutina] o Run Subroutine
[Ejecutar subrutina]) se realiza siempre que se cumpla la condicién
(estado de entrada), independientemente de la posicion actual del
puntero del programa. El comando abre este cuadro de dialogo:

Ol On Input On Input Interrupt @
Interrupt # Pro & On
On/Off [riput Mumber: || j F

* Call Subroutine: |

(" Bun Subrouting:

] Cancel

Input Number (Namero de entrada)

Ingrese el nimero de una entrada digital, una variable o la palabra
ANY. El uso de la palabra ANY hace que cualquier entrada (1-8)
evoque el estado de interrupcién.

On/Off (Activado/Desactivado)
Seleccione el estado de la entrada.
Call Subroutine (Llamar subrutina)

Ingrese el nombre de una subrutina que se ejecuta en caso de que
se produzca una interrupcion. La ejecucion del programa principal se
suspende hasta que se complete la subrutina.

Run subroutine (Ejecutar subrutina)

Ingrese el nombre de una subrutina que se ejecuta en caso de que
se produzca una interrupcién. La ejecucion del programa principal
continla y la subrutina se produce como un proceso simultaneo.

Un comando de interrupcidén hace que el programa detenga el comando que se esta ejecutando en ese
momento (que puede ser también un movimiento o una demora) y que se ejecute inmediatamente el
comando especificado para esta interrupcién. Si el comando especificado es Call Subroutine (Llamar
subrutina), el programa se reanuda desde el punto donde fue suspendido, ni bien se completa la ejecucion
de la subrutina. Si el comando especificado es Run Subroutine (Ejecutar subrutina), el programa principal
se reanuda al mismo tiempo que se inicia la subrutina de la interrupcion.
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Un comando de interrupcion puede desactivarse y activarse mediante los comandos EI (Enable Interrupt)
(Activar Interrupcion) y DI (Disable Interrupt) (Desactivar interrupcion) que se describen a continuacion.

Por ejemplo:
On Input Interrupt @
f« On
[nput Humber: |1 j ~ Eff
* Call Subroutine: \GETOO|

" Burn Subroutine:

ok, Cancel |

Esto inserta la siguiente linea de cédigo:
On input interrupt 1 on call subroutine GETO001

Cuando Input 1 (Entrada 1) esta activada, el programa llama inmediatamente a la subrutina GET001. Si
hay algun eje en movimiento cuando ocurre la interrupcion, se detiene inmediatamente. Cuando se
completa la subrutina (se llega al comando Return from Subroutine [Regreso de la subrutina]), los ejes
vuelven a la posicién y al estado en el que estaban al momento de la interrupcién y el programa continGia
desde ese punto.

Interrupt commands (Comandos de interrupcién)

Icono | Opcidn Nivel Descripcién

Desactiva la interrupcidn de entrada especificada. Cuando una
interrupcién estd inactiva, se ignora hasta que el comando El
(Enable Interrupt) (Activar interrupcion) la reactiva. El comando
abre este cuadro de dialogo:

Disable / Enable Interrupt @
" Enahle
i [nput Humber; - — =
DI Disable | J = Droabia
Interrupt # Pro | [ o - -5
[1]4 Cancel |

Input number (Nimero de entrada)
Ingrese un nimero de entrada, una variable o la palabra ALL.
Enable/Disable (Activar/desactivar)

Seleccione Activar para modificar el comando.
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Interrupt commands (Comandos de interrupcion)
Icono | Opcidn Nivel Descripcién
Activa la interrupcién de entrada especificada. EI comando abre
este cuadro de dialogo:
Disable / Enable Interrupt @
{* Enahle
[nput Mumber; | - =
| J " Dizable
Qg C I
El Enable Interrupt — =aneE |
# Pro
Cuando una interrupcién esté activa, esta esperando un estado
determinado de interrupcion (definido mediante el comando Ol
[On Interrupt] descripto anteriormente).
Input number (Namero de entrada)
Ingrese un nimero de entrada, una variable o la palabra ALL.
Enable/Disable (Activar/desactivar)
Seleccione Desactivar para modificar el comando.
Define el estado de la salida digital especificada On. EI comando
abre este cuadro de dialogo:
Turn Qutput @
Output Hurmber; | ﬂ
o ON Turn On 1,2, f+ Digital " 0ff
| |
Output # Pro  Analog
ok Cancel
Output number (Nimero de salida)
Seleccione un nimero o escriba el nombre de una variable.
La configuracién por defecto de Digital y On puede cambiarse.
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Interrupt commands (Comandos de interrupcion)

Icono | Opcidn Nivel

Descripcién

Define el estado de la salida digital especificada Off. El comando
abre este cuadro de dialogo:

-

) OF Turn Off
[ 1
Output #

1,2,
Pro

Turn Qutput

==

' Digital

Output Hurmber; |

C 0On
o 0ff

=}

" Analog

k. Cancel

Output Number (Nimero de salida)
Seleccione un nimero o escriba el nombre de una variable.

La configuracion por defecto de Digital y Off puede cambiarse.

AO Set Analog

P
Output # o

Define el estado de la salida analégica especificada. El comando
abre este cuadro de dialogo:

-

Set Analog Output

==

Output Hurmber; | ﬂ

" Digital Walue Fange: 0...255

* fnalog |

k. Cancel

Output Number (Nimero de salida)
Ingrese un namero (1 0 2) o una variable.
Value Range (Rango de valor)

Ingrese un nimero entre 0 y 255 que corresponda al voltaje de
salida. El rango del voltaje de salida es de 0 a 10 voltios.

La configuracion analégica por defecto puede cambiarse:
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Interrupt commands (Comandos de interrupcion)

Analog Input #

Icono | Opcidn Nivel Descripcién

Define el valor de la entrada analégica especificada para una
variable. El comando abre este cuadro de didlogo:

Set Variable =]

Function
Yariable Marme
Analog Input Mumber
Al Set Variable to
Pro

ak. LCancel |

Variable Name (Nombre de la variable)

Ingrese el nombre de la variable. El primer caracter del nombre
debe ser una letra.

Analog Input Number (Nimero de entrada anal6gica)

Ingrese un nimero de entrada (1-4) o una variable, donde el valor
de la variable sea un niumero entero de 0 a 255, correspondiente
a un voltaje de entrada del controlador de 0 a 10 voltios.

Consulte también la descripcién de los comandos de Set Variable
(Definir variable) en las secciones anteriores de este capitulo.

WN Wait For
Digital Input # On

Detiene la ejecucién del programa hasta que se activa la entrada
seleccionada. El comando abre este cuadro de dialogo:

Wait For Digital Input ==
[rput Mumnber; j
{* On
" 0x
ok | Cancel
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Interrupt commands (Comandos de interrupcion)

Icono | Opcidn Nivel Descripcién

Detiene la ejecucién del programa hasta que se desactiva la
entrada seleccionada. El comando abre este cuadro de dialogo:

-

Wait For Digital Input @

L]

WN Wait For Input Mumber:
Digital Input # Off

ok | Cancel

6.7. Comandos avanzados

Los comandos avanzados se visualizan en el Arbol de comando al seleccionar Options | Advanced
Options | Advanced Commands (Opciones | Opciones avanzadas | Comandos avanzados). A
continuacion se muestra el arbol de comando de Comandos Avanzados para el nivel profesional:

Workspace [E]

Project Commands |

EaNE] AXIS CONTROL|

m-{Z PROGRAM FLOW

{:I IMPUTS & OUTPUTS

=123 ADVANCED COMMANDS

UF  UseParameterSet...
PV  SetPammeteryalue...

La siguiente tabla resume los Comandos avanzados.
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Comandos avanzados

Comando Nivel Descripcién

Especifica el Conjunto de parametros a utilizar. El comando abre
este cuadro de didlogo:

Use Parameter Set @

Parameter set namne:
|s2€E ~|

Lancel |

UP Use Parameter Set | Pro

Abra la lista desplegable para seleccionar el Parameter Set
(Conjunto de pardmetros) deseado y haga clic en OK.

Consulte 10.2.2 Ventana Parameter Set (Conjunto de parametros)
en la pagina 110 para obtener informacién adicional.

Define el valor para un parametro de dispositivo seleccionado por
nombre. El comando abre este cuadro de dialogo:

Set Parameter Value @
Ayis Marne: Walue:
Fobot  »| |Baseéingle! | 1740

Section: Limits

Fey: Bazsednglel

Description; Lower limit of axis motion, in angles [degrees),
from hornizontal reference pogition for axis 1

LCancel

PV Set Parameter

Pro Axis (Eje
Value (Eie)

Abre la lista desplegable para seleccionar el eje en el cual
necesita cambiar el parametro.

Name (Nombre)

Abre la lista desplegable para seleccionar el parametro cuyo valor
debe ser cambiado.

Value (Valor)
Ingrese el nuevo valor.

Los detalles del pardmetro seleccionado se visualizan
automéaticamente.
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6.8. Comandos de vision

Los comandos de vision se visualizan en el Arbol de comandos al seleccionar Options | Advanced
Options | ViewFlex Commands (Opciones | Opciones avanzadas | Comandos de ViewFlex). Consulte el
Manual del usuario de ViewFlex para conocer todos los detalles.

A continuacién se muestra el arbol de comando de los Comandos de vision para el nivel profesional:

Workspace =]
Project Commands

-] AXIS CONTROL

-2 PROGRAM FLOW
m-0 INPUTS & OUTPUTS
E-23 VISION COMMANDS

E Snap...
FindObiject ...
FindBlobs. ..
SetPosition...
BxtemalFunction...
GetValue. ..
ChangeTable. ..
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7. Programacion de variables

El lenguaje de SCORBASE permite la programacion de variables. Las variables permiten escribir
comandos que cambian con el cambio de estado del robot o del entorno durante la ejecucion de un
programa. Por lo tanto, son Utiles para crear lazos y subrutinas en los programas del robot.

Para usar una variable, primero debe definirse usando el comando Set Variable to Computation (Definir
variable para cdmputo). Los nombres de variable pueden tener hasta 22 caracteres. Sin embargo, se
recomienda usar nombres significativos que sean lo més cortos posible. El primer caracter del nombre
debe ser alfabético.

SCORBASE tiene acceso completo a las variables en las secuencias de Visual Basic que estan cargados
en la memoria. El nombre de la variable debe comenzar con SCRIPT., por ejemplo: SCRIPT.A. Los
valores se pueden transferir desde y hacia variables en secuencias de Visual Basic externas.

En la mayoria de los comandos de edicién, se puede especificar una variable en lugar de un valor
numerico.

No se puede usar una variable para especificar una etiqueta o una Subrutina.

Si en el tiempo de ejecucién el programa encuentra una variable cuyo valor no esta definido o esté fuera
de rango, se visualizara un mensaje de error.

[ scorease ==

7.1. Uso de unavariable en lugar de un
valor numeérico:

Ejemplo #1
Set Variable stationl=5
Set Variable lamp=1
Go to Position stationl fast
Turn on output lamp

En este ejemplo, una de las estaciones del robot llamada “station1” se registra como la posicion #5 y se
conecta una lampara a la salida #1. Cuando se inicia el programa, se asigna el valor (5) a la variable
denominada stationl y el valor (1) se asigna a la variable lamp. Las siguientes lineas de programa envian
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al robot a la posicion “station1” y encienden una “lamp”. Usar un nombre significativo para la variable
facilita los procesos de programacion, depuracién y mantenimiento.

Ejemplo #2
Set variable pos = 0
Start:
Set variable pos = pos +1

Go to position pos fast
Wait 50 (10ths of seconds)
If pos < 5 jump to start

En este ejemplo, el robot se mueve a las Posiciones #1, #2, #3, #4 y #5. En cada posicion el robot espera
50 segundos. Después de esperar en la posicion #5, finaliza el programa.

Ejemplo #3
Start:
Set variable tested = 0
Loop:
Set variable tested = tested +1

If input tested off call sub off
If input tested on call sub on
If tested < 8 jump to loop

Jump to start

Set Subroutine off
Turn off output tested

Return from subroutine.

Set Subroutine on

Turn on output tested

Return from subroutine
En este ejemplo, el programa escanea las entradas digitales de 1 a 8 de forma secuencial en un lazo sin
fin.
Si la entrada testeada esta On, el programa activa la salida correspondiente.

Si la entrada testeada esté Off, el programa desactiva la salida correspondiente.

7.2. Supervision del valor de la variable

Para supervisar el valor de una variable, SCORBASE ofrece las siguientes herramientas:
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1. Cuando SCORBASE esta en funcionamiento y se ejecuta un comando Set Variable (Definir
variable), se visualiza el valor actual de la variable en la linea de estado en la parte inferior de la
pantalla.

2. Cuando el programa no esta en funcionamiento, haga clic en el comando Set Variable (Definir
variable) por el cual se asigna el valor a una variable y luego ejecute esta linea usando el
comando Run Single Line (Ejecutar linea Unica). El valor de la variable se visualiza en la linea de
estado en la parte inferior de la pantalla.

3. Elcomando Print to Screen & Log (PS) (Impresién de pantalla y registro) también puede usarse
para imprimir el valor real de una variable, colocando el nombre de la variable entre comillas
simples en el texto a imprimir.

Por ejemplo:

Il
ul

Set Variable z

Il
Ne)

Set Variable x
Set Variable y = x - z
Print to screen z="z' x="x'" y='y’
Cuando el programa esta en funcionamiento, se visualiza el siguiente mensaje en la barra de estado:
1. Cuando se ejecuta la primera linea, el mensaje es z=5.
Cuando se ejecuta la segunda linea, el mensaje es x=9.

2
3. Cuando se ejecuta la tercera linea, el mensaje es y=4.
4

Cuando se ejecuta la cuarta linea, se visualiza la siguiente ventana:

Messages [E]
[rate Time Meszage
024220 16:22:00 z=h x=9 y=4

7. Programacion de variables
7.2 Supervisién del valor de la variable 91
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8.

Ejecucidon del programa

La ventana Program (Programa) y las barras del cuadro de didlogo que se describen en este capitulo se
utilizan para activar y supervisar la ejecucion del programa.

Seleccione Window | Run Screen (Ventana | Pantalla de ejecucién) para visualizar solo la ventana
Program (Programa) que muestra la seccion del programa que se esté ejecutando.

Barra de estado: indica la linea que se esta ejecutando o el valor actual de una variable.

Barras de cuadro de dialogo de Entradas y Salidas: muestra los valores de Entrada analdgica,
Salida analégica, Entrada digital y Salida digital. Para activar las barras de cuadro de didlogo mas
Utiles para la ejecucion del programa, seleccione View | Dialog Bars (Ver | Barras de cuadro de
dialogo) y luego la barra de cuadro de dialogo deseada desde el menu emergente.

Archivo de registro: registra los datos durante la ejecucién del programa.

8.1. Ejecucion de un programa

SCORBASE ofrece tres modos de ejecucion de un programa. Para seleccionar el modo de ejecucion,
realice alguna de las siguientes acciones:

Haga clic en el icono Run (Ejecutar) en la barra de herramientas.
Seleccione una de las opciones de ejecucion desde el menu Run (Ejecutar).

Presione la tecla de funcion.

Opciones de ejecucion de un programa

Opcién (Acceso

Icono : Descripcién
directo) P
t: Single line (F6) Ejecuta la linea que esta seleccionada (resaltada)
e Ejecuta el programa desde la linea que esté seleccionada
l: Single cycle (F7) (resaltada). La ejecucién se detiene después de la ejecucién

de la Ultima linea

i

Ejecuta el programa desde la linea que esta seleccionada
Continuous (F8) (resaltada). Después de la ejecucién de la Ultima linea, la
ejecucion del programa continua desde la primera linea

Nota:

La tecla [Run] (Ejecutar) en el Mando manual no se puede usar para iniciar la ejecucién de los
programas de SCORBASE.

8. Ejecucion del programa
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e Siempre reinicie la ejecucién de un programa desde la primera linea después de cambiar los datos
del programa (por ejemplo, después de grabar nuevas coordenadas para una posicion, editar una
linea de programa, etc.).

8.2. Detencion de la ejecucion del
programa

Pause (Pausa) y Stop (Detener) son los dos métodos que permiten detener la ejecucion de programas en
SCORBASE.

Para pausar o detener programas desde SCORBASE realice una de las siguientes acciones:
e Hagaclic en el icono apropiado en la barra de herramientas.
e Seleccione Run | Stop (Ejecutar | Detener) o Run | Pause (Ejecutar | Pausar).

e Presione F9/F10. Asegurese de que la aplicacion de SCORBASE es la ventana que se encuentra
activa antes de presionar F9 (STOP) o F10 (PAUSE).

e Para detener el programa, también puede pulsar el botén rojo EMERGENCY (Emergencia) en el
controlador o presionar la tecla ABORT (Cancelar) en el Mando manual (si esta instalado).

Detencién del programa

Opcibdn
Icono (Acceso Descripcién
directo)

La ejecucion del programa se detiene inmediatamente. Utilice este comando
solo en caso de emergencia.

Si la estacién de trabajo est4 conectada solo a un robot estatico tal como un
ER-4u, el comando STOP se envia directamente al dispositivo. Sin embargo,
otros dispositivos tales como el Robot mévil ER-400 AGV requieren que el
usuario defina una subrutina con el nombre ON_STOP. Cuando se pulsa el
botén STOP o F9, se llama a la subrutina ON_STOP.

La subrutina puede contener una linea como Turn Off Output 1 (Apagar
Stop (F9) Salida 1). El siguiente es un ejemplo para el uso del Robot movil ER-400

AGV:

%—J Program - ( Untitled } EI@
AYNND P i SWEE =

1| Set Subroutine ON_STOP
2| Send Message STOP to Device Driver 1D=2
3/ Retumn from Subroutine

A

8. Ejecucion del programa
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Pause (F10) actual. De esta forma, los ejes pueden continuar moviéndose (para completar

m Detiene la ejecucion del programa solo después de la ejecuciéon del comando
su movimiento) después de que se emitié el comando Pause (Pausa).

8.3. Barras de cuadro de dialogo de
Entradas y Salidas

8.3.1. Barras de cuadros de dialogo de Entradas y
Salidas

Las barras de cuadro de dialogo de Entradas y Salidas digitales muestran el estado de las entradas y
salidas digitales del controlador. La visualizacién esté disponible en todos los modos de funcionamiento. A
continuacion se muestra la barra de cuadro de diadlogo Digital Input (Entrada Digital):

Z| Digital Inputs: O - R S - R SN :
A continuacion se muestra la barra de cuadro de dialogo Digital Output (Salida Digital).
= Digital Dutputs: [FT0 20 [R50 A 50 e T men

En ambas barras de cuadro de dialogo, cuando el estado de E/S es Off (falso), el nUmero de E/S
correspondiente es verde oscuro. Cuando el estado de E/S es On (verdadero), el nimero de E/S
correspondiente es verde claro.

Si el control esta en On, los dieciséis LED de Salida/Entrada del panel frontal reflejan el estado de E/S.

Si el control est4 en On, al hacer clic en un nimero de salida en la barra de cuadro de didlogo de Salida
Digital se modifica el estado de las salidas digitales del controlador.

En el modo Fuera de linea la barra de cuadro de didlogo de Salida Digital también puede usarse para
simular el estado de las entradas digitales del controlador. Esta opcion es Util para verificar el comando If
Input#_onJump.

En el modo En linea, para probar la respuesta del programa para el comando If Input#_onJump
cortocircuite el terminal de entrada designado hacia la puesta a tierra de la entrada digital.

8.3.2. Barras de cuadro de diadlogo de Entradas y
Salidas analogicas

SCORBASE puede supervisar y controlar cuatro (4) entradas analdgicas y dos (2) salidas anal6gicas. Las
barras de cuadro de dialogo de Entradas y Salidas analégicas muestran los valores de las Entradas y

8. Ejecucion del programa
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Salidas analdgicas del controlador. Estas barras de cuadro de didlogo también pueden abrirse o cerrarse
usando los comandos View | Show All Dialog Bars (Ver | Mostrar todas las barras de cuadro de dialogo)
o View | Close All Dialog Bars (Ver | Cerrar todas las barras de cuadro de dialogo). A continuacion se
muestra la barra de cuadro de dialogo Analog Input (Entrada analdgica):

=] Anslog Inputs: 1: 0 1] i 1] 4 0

A continuacién se muestra la barra de cuadro de dialogo Analog Output (Salida analdgica):

2| Analog Outputs; | o 2| 0

Las Entradas y Salidas analdgicas tienen una resolucion de 8 bits. El rango de Entrada/Salida analdgica
es de 0 (minimo) a 255 (méximo).

Los valores de salida solo pueden manipularse cuando SCORBASE esté funcionando en el modo En
linea. Para cambiar el valor de una Salida analdgica, realice una de las siguientes acciones:

e Haga clic en Output (Salida) (el color cambia de amarillo claro a blanco) y escriba un niumero.
e Utilice el comando AO Set Analog Output #.

Cuando el controlador recibe una sefial de Entrada analégica de un dispositivo externo, el valor de la sefal
(0-255) se refleja en el campo Input Value (Valor de entrada).

8.4. Archivo de registro de SCORBASE

El archivo de registro de SCORBASE registra los mensajes impresos usando el comando PS (Print to
Screen Log) (Registro de impresion de pantalla). Para imprimir en un mensaje para el archivo de registro,
haga clic en Log File(Archivo de registro) o en Screen and Log File (Pantalla y archivo de registro).

[ Print @ﬁ

Text:

Frint to:
¥ Screen

" LogFile

" Screen and Log File

ok, LCancel

El archivo de registro se inicializa (limpia) cada vez que se carga SCORBASE.

Para ver el contenido del archivo, abra el archivo SCBS.LOG con un editor de texto (por ejemplo
WordPad). El archivo se ubica en el subdirectorio de SCORBASE llamado BIN.

SCORBASE genera un archivo de copia de seguridad SCBS.BAK del SCBS.LOG cada vez que se cierra
el programa.

8. Ejecucion del programa
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9. Gestidon de archivos del proyecto

Un proyecto de SCORBASE incluye los siguientes archivos:
e Programa SCORBASE (extension de archivo *.SBP)
e Archivos de Posicion registrada (extension de archivo *.PNT)
e Datos del proyecto (extension de archivo *WS)
e Imagen grafica (si RoboCell esté instalado - archivo con extensién *.3DC).

Todos los comandos (excepto el comando Open [Abrir]) estan relacionados solo con archivos SBP, PNT y
WS.

Al abrir o guardar un proyecto desde el menu File (Archivo) se abren o guardan todos los archivos del
proyecto (tres o cuatro archivos).

Por defecto, todos los archivos se ubican en el directorio (carpeta) Projects (Proyectos) dentro del
directorio de ER 2u o ER 4u (segun el robot que esté utilizando para el proyecto).

9.1. Gestidon de proyectos

Los archivos de proyecto de SCORBASE se gestionan a través de las herramientas de archivo estandar
de Windows, a las cuales puede acceder a través de los iconos o del mena File (Archivo).

Opciones de Gestién de proyectos

Icono Opcién (Acceso directo) Descripcién
Abre un proyecto nuevo sin titulo. Se crean todos los
New (Ctrl+N) U proye
archivos relacionados con el proyecto.

Abre un cuadro de dialogo Load Project File (Cargar

Open (Ctrl+0) archivo del proyecto) para abrir un proyecto guardado.
Se abren todos los archivos relacionados con el

proyecto. Solo se puede abrir un proyecto por vez.

Guarda el proyecto que esta activo. Si aln no se
guardé el proyecto (es decir, no tiene titulo) se abre

un cuadro de dialogo para especificar el nombre del
n Save (Ctrl+S) proyecto.

Se guardan todos los archivos relacionados con el
proyecto, incluidos Programas, Posiciones y Gréficos.

9. Gestidn de archivos del proyecto
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Opciones de Gestién de proyectos

Icono Opcién (Acceso directo) Descripcién

Abre el cuadro de didlogo Save Project (Guardar
proyecto) para guardar el proyecto que esta activo
con otro nombre.

Save as Todos los archivos relacionados con el proyecto se
guardan bajo ese nuevo nombre.

Por defecto, todos los proyectos se guardan en una
carpeta Projects (Proyectos).

Close Project Cierra el proyecto que esta abierto.

Abre el Bloc de notas. El usuario puede empezar a
New Script escribir un nuevo archivo de secuencia de Visual
Basic.

Abre la casilla File Selector (Selector de archivo) para
Open Script abrir un archivo de secuencia preexistente de Visual
Basic

Imprime el programa

Print Program La ventana Program (Programa) debe estar activa
para seleccionar esta opcién

Imprime la tabla de posiciones

La ventana Position (Posicion) debe estar abierta y
Print Positions activa para seleccionar esta opcion. Puede abrir la
ventana Position (Posicion) seleccionando View |
Positions (Ver | Posiciones).

. . Imprime lai D (si el R Il esté
Print 3D image mprime la imagen 3D (si el programa RoboCell esta

instalado).
Print Preview Abre un cuadro de didlogo que muestra cédmo se vera
3D Image la celda impresa en el papel.

Abre un cuadro de dialogo para seleccionar el cuadro
Print Charts del eje especifico para mostrar o imprimir. Solo puede
seleccionarse un eje por vez.

Abre una pantalla que muestra el cuadro de ejes
Print Preview Charts seleccionado antes de la impresion, y muestra cémo
se visualiza la celda impresa en el papel.

9. Gestidn de archivos del proyecto
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Opciones de Gestién de proyectos

Icono

Opcién (Acceso directo)

Descripcién

Import 3D Model

Abre e importa la ventana de dialogo 3D Image
(Imagen 3D) que muestra los archivos del médulo
gréfico (archivos *.3DC).

Edit 3D Model Abre el moédulo grafico en CellSetup.

Abre la ventana View File (Ver archivo) para visualizar
View File el programa o la posicion de cualquier proyecto

seleccionado.

Sale de SCORBASE. Si se realizaron cambios en un
Exit programa o archivo de posicién, pero aln no se

guardaron, se visualiza un mensaje de advertencia.

9. Gestién de archivos del proyecto
9.1 Gestidn de proyectos
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10. Configuracién del sistema

SCORBASE ofrece las siguientes opciones para la configuracion del sistema:
e Opciones de Window Layout (Disefio de ventana)
e Nivel de experiencia

e Configuracion de Hardware

10.1. Opciones de Window Layout
(Diseno de ventana)

Se puede acceder a las opciones de disefio de ventana desde el mend Window (Ventana) que se muestra
a continuacion.

lp
Simulation & Teach
Teach & Edit
Run Screen
Project Screen
Open CIM Screen

User Screen
Save User Screen
¥ 1Program - MICROCIM-DEMO
Las opciones de visualizacién permiten un uso éptimo del &rea de pantalla. SCORBASE ofrece cinco

opciones de visualizacion bésica y una amplia variedad de barras y ventanas de cuadro de dialogo a
través de las cuales el usuario puede ver y cambiar los datos del sistema.

10. Configuracidn del sistema
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10.1.1. Simulation & Teach (Simulacion y
ensenanza)

A continuacion se muestra el disefio de Simulation & Teach (Simulacion y ensefianza):

RobeCell for SCORBOT-ER 4u - MICROCIM-DEMO =N =R

File Edit Run Options View 3DImage Window Help
@B & = 1= g2 |8 ov om b | x| LY B[P

r%)Program MICROCIM-DEMO [ = || & |[ 52 | | 4 3DImage - MICROCIM-DEMO =N =R
ABAROD Fe £ YOI R a8 d& 8§ 20 RS

et [

Set Subroutine $SPICK_AND_PLACE_0.1.3.1%| _
Set Variable TASK_ID = 110000 1
Set Variable PART_ID =0

Set Variable SOURCE_DEVICE_ID =1

Set Variable SOURCE_DEVICE_INDEX =3
Set Variable TARGET_DEVICE_ID = 15

Set Variable TARGET_DEVICE_INDEX =2
Set Variable PICK_AND_PLACE_NOTE =0
Call Subroutine GET001

Call Subroutine PUT015

Retum from Subroutine

Remark: $ End of the autematically generate:
Remark: Intelitek Open CIM robot device driv
Remark: The ER-4u robot serves the Convey
Remark: The ER-4u robot serves the MINI-A!
Set Subroutine GET015

Print to Screen: GET TEMPLATE FROM MIN ~

Ciil &bmdme SPEK AND_| PL.PCE I] 1.3. I'U

AN O Y Y O Y Y
mlm\.J\m\m\hlu\M\_\alm\m\q\m\mlh\u\m

Manual Movement [2] | Teach Positions (Simple)

& loints |0 5T Spect I50 j' Pogition Number — nolude Aues
I1 "l |V Robot | Peripherals

1 2 3 4 5 B 7 8

* Speed
l@'|1|2|3|4|5|E|?|3| Jaln & Ahsolute = Diuration

2% alwle|r]T]|v|u] ] Expard | Relative to: 80 v

Workspace =
Project |Con1mand5 I
{1 MICROCIM-DEMQ

=4

[ [Insert | &2 Simulation | Y

Esta opcién de disefio solo esta disponible si RoboCell esta instalado, y muestra las siguientes ventanas:
e Ventana Program (Programa) que contiene el programa SCORBASE.
e Imagen 3D
e Cuadro de dialogo Manual Movement (Movimiento manual)
e Cuadro de dialogo Teach Positions (Ensefiar posiciones)
e Ventana Workspace (Lugar de trabajo) que contiene:
= La pestafia Project (Proyecto)
= La pestafia Commands (Comandos)

Para obtener mas informacién, consulte el Manual del usuario de RoboCell.

10. Configuracidn del sistema
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10.1.2. Teach & Edit (Ensefar y editar)

A continuacién se muestra el disefio de Teach & Edit (Ensefar y editar):

W ‘SCORBASE for SCORBOT-ER 4u - MICROCIM-DEMO

Eile Edit Run Options Yiew Window Help

o == R 2 | W P

[£] Program - MICROCIM-DEMO =] =] | Workspace

Project Commands |

ol 'ﬁ‘ \ o J&; Xz & #: v E E j' - AXIS CONTROL

[] Remark- $ Beginning of the automatically generated code & (L] PROGRAM FLOW

2| Call Subroutine $PICK_AND_PLACE_0,1,3,15,2.0 =+ INFUTS & OUTRUTS

3 Set Subroutine $PICK_AND_PLACE_0.1.3.15.2.0 {3 ADVANCED COMMANDS
4| Set Variable TASK_ID = 110000 -3 VISION COMMANDS

5 Set Variable PART_ID =0
6 Set Variable SOURCE_DEVICE_ID =1

i

7| Set Variable SOURCE_DEVICE_INDEX =3
8 Set Variable TARGET_DEVICE_ID =15

9/ Sct Variable TARGET_DEVICE_INDEX = 2
10/ Set Variable PICK_AND_PLACE_NOTE =0
11 Call Subroutine GET001
12| Call Subroutine PUTO15
13 Retumn from Subroutine

14 Remark- § End of the automatically generated code

15 Remark: Intelitek Open CIM robet device driver demonstration

16 Remark: The ER-4u robot serves the Conveyor (CNV1)

17 Remark: The ER-4u robat serves the MINI-ASRS (M6AS2)

18 Set Subroutine GET01S

19 Print to Screen- GET TEMPLATE FROM MINI-ASRS (M6AS2)

20 Go to Position 21 Speed 50 (%)

21 Open Gripper

22 Set Variable ABOVE_TEMPLATE_POSITION = SOURCE_DEVICE_INDEX + 110
23 Go to Position ABOVE_TEMPLATE_POSITION Speed 80 (%)

24 Set Variable AT_TEMPLATE_POSITION = ABOVE_TEMPLATE_POSITION -100
25 Go Linear to Position AT_TEMPLATE_POSITION Speed 20 (%)

26| Close Gripper

27 Go Linear to Position ABOVE_TEMPLATE_POSITION Speed 20 (%)

28| Go to Position 21 Speed 50 (%)

29 Go to Position 20 Speed 50 (%)

23N Go linear to Position 2 Sneed 20 (%) S

=

Manual Movement 8] |Teach Positions (Simple)

Position Mumber
& doits | N2 Spesdt [50 =] Include fes
i 1 = || Robot [ Peripherals H

12 3 4 85 8 7 @ & Speed
W1 ]z]=]¢|5]8] ] A"‘ﬁAbsu\ute £ Duration
@Slolwlelr[r]v]u] || _Esond | c poaseo E
Tnsert & Off-Line

Cuando se abre un proyecto de SCORBASE, la pantalla se configura por defecto para el modo de
visualizacién Teach & Edit (Ensefiar y editar). En este modo, se visualizan estas ventanas y cuadros de

dialogo:
e Ventana Program (Programa) que contiene el programa SCORBASE
e Cuadro de didlogo Manual Movement (Movimiento manual)
e Cuadro de dialogo Teach Positions (Ensefiar posiciones)
e Ventana Workspace (Lugar de trabajo) que contiene:
» La pestafia Project (Proyecto)
» Lapestafia Commands (Comandos)

Para abrir el disefio de Teach & Edit (Ensefiar y editar), seleccione Window | Teach & Edit (Ventana |
Ensefiar y editar).

10. Configuracidn del sistema
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10.1.3. Run Screen (Pantalla de ejecucion)

A continuacién se muestra el disefio de Run Screen (Pantalla de ejecucion):

E’gSCORBASEhrSCDRBDT—ERdurM!CRDCIMVDEMO = || ER |||
File Edit Run Options View Window Help
©L=Ed| = EE £ | L L8 Py

=

|&! Program - MICROCIM-DEMO

Al NNO o & |G -

L] Remark: $ Beginning of the automatically generated code

2| Call Subroutine SPICK_AND_PLACE_0.1.3.15.2.0

3| Set Subroutine $SPICK_AND_PLACE_0.1.3.15.2.0

4| Set Variable TASK_ID = 110000

5 Set Variable PART_ID =0

6| Set Variable SOURCE_DEVICE_ID =1

7| Set Variable SOURCE_DEVICE_INDEX =3

8| Set Variable TARGET_DEVICE_ID =15

9 Set Variable TARGET_DEVICE_INDEX =2

10| Set Variable PICK_AND_PLACE_NOTE =0

11| Call Subroutine GET001

12| Call Subroutine PUTO15

13| Retumn from Subroutine

14| Remark: $ End of the automatically generated code

15| Remark: Intelitek Open CIM robet device driver demonstration
16 Remark: The ER-4u robot serves the Conveyor (CNV1)

17 Remark: The ER-4u robot serves the MINI-ASRS (MBAS2)

18| Set Subroutine GET015

19| Print to Screen: GET TEMPLATE FROM MINI-ASRS (MEAS2)
20 Go to Position 21 Speed 50 (%)

21| Open Gripper

22 Set Variable ABOVE_TEMPLATE_POSITION = SOURCE_DEVICE_INDEX + 110
23 Go to Position ABOVE_TEMPLATE_POSITION Speed 80 (%)
24 Set Variable AT_TEMPLATE_POSITION = ABOVE_TEMPLATE_POSITION -100
25 Go Linear to Position AT_TEMPLATE_POSITION Speed 20 (%)
26 Close Gripper

27 Go Linear to Position ABOVE_TEMPLATE_POSITION Speed 20 (%)
28 Go to Position 21 Speed 50 (%)

29 Go to Position 20 Speed 50 (%)

30 Go Linear to Position 2 Speed 20 (%)

31 Open Gripper

32 Go te Position 20 Speed 50 (%)

33 Send Message $Start to MANAGER ID=TASK_ID

34 Retum from Subroutine

35 Set Subroutine PUT015

36 Print to Screen: PUT TEMPLATE ON MINIFASRS (MGAS2)

37 Open Gripper

-

m

Insert &2 Off-Line

La opcion Run Screen (Pantalla de ejecucion) abre solo la ventana Programa. Cuando el programa esta
en funcionamiento, se resalta la linea que esta en ejecucion y se muestra la informacioén del comando

ejecutado en la barra de estado.
Para abrir el disefio de Run Screen (Pantalla de ejecucién), seleccione Window | Teach & Edit (Ventana |
Ensefiar y editar).

10. Configuracidn del sistema
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10.1.4. Project Screen (Pantalla del proyecto)

A continuacién se muestra el disefio de Project Screen (Pantalla del proyecto):

E’gSCORBASEhrSCDRBDT—ERdurM!CRDCIMVDEMO = || ER |||
File Edit Run Options View Window Help
©L=Ed| = EE £ | L L8 Py

[E) Program - MICROCIM-DEMO | = || = | & | | Workspace =
Project  Commands

olhola) \ W xie % 1 ¥ -] - AXIS CONTROL
B PROGRAM FLOW

2| Call Subroutine SPICK_AND_PLACE_0.1.3.15.2.0 3 INPUTS 8 OUTPUTS
3| Set Subroutine SPICK_AND_PLACE_0.1.3.15.2.0 {31 ADVANCED COMMANDS
4| Set Vardable TASK ID = 110000 = | @3 ision comMmMANDs

5| Set Variable PART_ID =0

6 Set Variable SOURCE_DEVICE_ID = 1

7| Set Variable SOURCE_DEVICE_INDEX =3

8| Set Variable TARGET_DEVICE_ID = 15

3| Set Variable TARGET_DEVICE_INDEX =2

10/ Set Variable PICK_AND_PLACE_NOTE =0

11 Call Subroutine GET00T

12| Call Subroutine PUTO15

13| Retumn from Subroutine

14 Remark: $ End of the automatically generated code

15 Remark: Intelitek Open CIM robot device driver demonstration

16 Remark: The ER-4u robot serves the Conveyor (CNV1)

17 Remark: The ER-u robot serves the MINI-ASRS (MBAS2)

18| Set Subroutine GET015

19 Print to Screen: GET TEMPLATE FROM MINI-ASRS (MEAS2)
20 Go to Position 21 Speed 50 (%) il

ET 10 Sy S,

@ Positions - MICROCIM-DEMO =N
# | Coor Pods1 | Mds2 | Pds3 Fods 4 Fods 5 Pois7 | Feds B e -
X({mm) Y (mm) Z{mm) | Pitch (deg) Roll (deg)  mm/deg = mm/deg
5 Joint | 168.91 -3.58 5736 4197 -9.50 Abs. (Joint) E
XYZ |-37591 7370 7715 -89.75 -5.50
5 Joint | 14800 2270 12353  -10.86 -30.75 Abs. (Joint)
XYZ | 15134 9456 223 -89.96 30.75
10 Joint
XYZ 0.00 000 3000 0.00 0.00 Rel. 1(XYZ)
n Joint | -10651 -1392 8726 1662 -12.50 Abs. (Joint)
XYZ | 8352 28184 4544 -89.96 -12.50
2 Joint | €530 -1563 8930 1629 2828 Abs. (Joint)

XYZ | 12153 -26442 5145 -89.96 2828 -

| #] Coor | Adis1 | Ads2 | Ads3 | Auisd Ads5 | Ads7 | Mds8 | Type

Insert &2 Off-Line

La opcion Project Screen (Pantalla del proyecto) muestra lo siguiente:
e Ventana Program (Programa) que contiene el programa SCORBASE
e Ventana Workspace (Lugar de trabajo) que muestra:
= Pestafia Project (Proyecto)
» Pestafia Commands (Comandos)
= Ventana Positions (Posiciones)

Cuando el programa esta en funcionamiento, se resalta la linea que esta en ejecucion y se muestra la
informacion del comando ejecutado en la barra de estado.

Para abrir el disefio de Project Screen (Pantalla del proyecto), seleccione Window | Project Screen
(Ventana | Pantalla del proyecto).
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10.1.5. Open CIM Screen (Pantalla de Open CIM)

A continuacién se muestra el disefio de Open CIM Screen (Pantalla de Open CIM):

¥ SCORBASE for SCORBOT-ER 4u - MICROCIM-DEMO =[]
File Edit Run Options View Window Help
©L=Ed| = EE £ | L L8 Py
[E Program - MICROCIM-DEMO ‘= | = |[ 5% | | 51 Open CIM Device Driver - USBCI1 =R (ISR
Al NNO o & |G = B &m
[] Remark: $ Beginning of the aulomaically generated code 2| | oseetionHads
[standalonz | |=EE

2| Call Subroutine SPICK_AND_PLACE_0.1.3.15.2.0
3| Set Subroutine $SPICK_AND_PLACE_0.1.3.15.2.0
4| Set Variable TASK_ID = 110000

5| Set Variable PART_ID =0 .
6 Set Variable SOURCE_DEVICE_ID = 1 VEEs GHEED
7| Set Variable SOURCE_DEVICE_INDEX =3

8 Set Variable TARGET_DEVICE_ID =15

9| Set Variable TARGET_DEVICE_INDEX =2

10| Set Variable PICK_AND_PLACE_NOTE =0

11| Call Subroutine GET001

12| Call Subroutine PUTO15

13| Retumn from Subroutine

14| Remark: $ End of the automatically generated code

15| Remark: Intelitek Open CIM robet device driver demonstration
16 Remark: The ER-4u robot serves the Conveyor (CNV1)

17 Remark: The ER-4u robot serves the MINI-ASRS (MBAS2)

18| Set Subroutine GET015

19| Print to Screen: GET TEMPLATE FROM MINI-ASRS (MEAS2)
20 Go to Position 21 Speed 50 (%)

21 Open Gripper

22 Set Variable ABOVE_TEMPLATE_POSITION - SOURCE_DEVICE_INDEX + 110 % Conplets from Pick and Placs File
23 Go te Position ABOVE_TEMPLATE_POSITION Speed 80 (%)

24 Set Variable AT_TEMPLATE_POSITION = ABOVE_TEMPLATE_POSITION -100
25 Go Linear to Position AT_TEMPLATE_POSITION Speed 20 (%)

26 Close Gripper

27 Go Linear to Position ABOVE_TEMPLATE_POSITION Speed 20 (%)

28 Go te Position 21 Speed 50 (%) Messages [=
29 Go to Position 20 Speed 50 (%) Date Time Message

30 Go Linear to Position 2 Speed 20 (%)

31 Open Gripper

32 Go te Position 20 Speed 50 (%)

33 Send Message $Start to MANAGER ID=TASK_ID

34 Retum from Subroutine

35 Set Subroutine PUT015

36 Print to Screen: PUT TEMPLATE ON MINIFASRS (MGAS2)

m

Open CIM path: H:\ntefitek \SCORBASEAOpenCIMAMICROCIM-DEMOMWSTY IP address: 132166.1.69

Insert &2 Off-Line

Ready

La opcion Open CIM Screen (Pantalla de Open CIM) muestra lo siguiente:
e Ventana Program (Programa) que contiene el programa SCORBASE

e Laventana Open CIM Device Driver (Controlador del dispositivo Open CIM) que incluye:

» Barra de herramientas con boton m para la detencién manual

= Selector del modo de operacion

= Enlinea

»  Simulacién

= Auténomo. Al seleccionar esta opcion, puede presionar el icono en la barra de

herramientas para abrir el cuadro de dialogo TCP/IP para establecer las comunicaciones
con otras aplicaciones de Open CIM.
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TCP/IP Status @

Cancel |

= Panel de historial de tareas

= Porcentaje completo desde el archivo Pick & Place (Elegir y ubicar)
= Panel de mensajes de CIM

= \entana de mensajes

Para usar el disefio Open CIM Screen (Pantalla de Open CIM), seleccione Window | Open CIM Screen
(Ventana | Pantalla de Open CIM).

10.1.6. Pantalla del usuario; Guardar pantalla del
usuario

Las opciones de User Screen (Pantalla del usuario) y Save User Screen (Guardar pantalla del usuario) se
pueden ver en el mend Window (Ventana) a continuacion:
Window | Help
Simulation & Teach
Teach & Edit
Run Screen
Project Screen
Open CIM Screen

User Screen
Save User S5creen

v 1Program - Erdcelll
Por defecto, User Screen (Pantalla del usuario) muestra las mismas ventanas que la pantalla Teach & Edit
(Ensefiar y editar). Sin embargo, el usuario puede personalizar el disefio de las ventanas de acuerdo con
las necesidades del proyecto. Esto es Util si ha especificado una o mas barras de cuadro de dialogo en el
men View (Ver).

Para guardar el disefio para uso posterior, seleccione Window | Save User Screen(Ventana | Guardar
pantalla del usuario).

Cuando desee utilizar ese disefio nuevamente, seleccione Window | User Screen(Ventana | Pantalla del
usuario).
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10.2. Menu (Options) Opciones

La siguiente seccion describe las funciones adicionales del menu Options (Opciones). A continuacion se
muestra el menu Options (Opciones):

[Options | View Window Help

On - Line
v Off - Line

Control On

Control Off

Hardware Setup
Set Parameters

¥ Line Number

Reload Last Project at Startup

Levell
Level 2
¥ Pro

Advanced Options...

10.2.1. Hardware Setup (Configuracion de
Hardware)

SCORBASE permite definir los dispositivos conectados y operados por el controlador, tales como los Ejes
7y 8. Los siguientes dispositivos periféricos pueden conectarse al Controlador USB:

Dispositivos periféricos del Controlador USB

Numero de S

catélogo Descripcion

1009 Mesa giratoria, 24V

1010 Cinta transportadora (gris), 24V

1020 Base deslizante lineal de 1 m, transmision por correa, 24V
1021 Base deslizante lineal de 1,8 m, transmisién por correa, 24V
1013 Tabla lineal de 0,3m, 24V

1014 Tabla de XY, 24V

1234 Kit del motor, 24V

Nota: Los siguientes dispositivos periféricos no son compatibles:
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e Base deslizante lineal de 1 m, transmision por correa, 24V, Catalogo #1018
e Base deslizante lineal de 1,8 m, transmision por correa, 24V, Catalogo #1019

Para obtener mas informacién, péngase en contacto con su distribuidor local.

No cambie la configuracién de hardware a menos que esté autorizado para hacerlo. Para definir los
dispositivos, seleccione Options | Hardware Setup (Opciones | Configuracion de hardware). Se abre el
cuadro de didlogo Hardware Setup (Configuracién de hardware) (incluido a continuacién). Haga clic en la
flecha para abrir la lista de dispositivos disponibles y haga clic en el dispositivo deseado.

Hardware Setup @

* Peripherals " Robot

-

LNl | S lidebaze 1.0m, Eelt-drive

iz & |N|:|t Connected ﬂ

k. LCancel |

A continuacién se muestra el cuadro de didlogo Hardware Setup Peripherals (Dispositivos periféricos de
configuracién de hardware) con los pardmetros por defecto:

Hardware Setup @

{* Peripherals " Robot

-

Awiz 7 |Mot Connected

Mot Connected

Az &
Corvepor Belt [graw), 244

Slidebasze 1.0m, Bel-drive
Sldebaze 1.8m, Belt-drive
Linear Table 0.3m

G » ||«

1

La opcion Hardware Setup (Configuracion de hardware) también le permite trabajar con un robot diferente
al seleccionado durante la instalacion. Para hacerlo, haga clic en el botén de radio Robot.
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Hardware Setup @

" Peripherals {* Raobot

SCORBOT-ER 4u |

SCORBOT-ER 2u

A5RS5 36u
A5R5 2°36u

] I LCancel |

Seleccione el robot deseado y haga clic en OK.

10.2.2. Ventana Parameter Set (Conjunto de

parametros)

A continuacién se muestra la ventana Parameter Set (Conjunto de parametros) para el robot:

Parameter Set:  SDEFAULT

L5l

By, &

W hdE B

Robot | fwis 1 | Ais 2 | Avis 3 | Avis 4 | Auis 5 | Auis 6 | Awis 7 | Awis8 |
Description

Lawser lirit of axiz mation, in angles [degrees). from horizontal reference position for awis 1
Upper lim s M !
Lowaer limit of axiz motion, in angles [degrees), from horizontal reference position for asis 2
Upper limit of axiz motion, in angles [degrees), from horizontal reference position for asis 2
Lowser limit of axiz mation, in angles (degrees), from horizontal reference position for axis 3
Upper limit of axiz mation, in angles (degrees), from horizontal reference position for axiz 3
Lawwer limit of axiz mation, in angles [degrees). from horizontal reference position for axis 4
Upper limit of axiz mation, in angles [dearees], from horizontal reference position for axis 4
Lowaer limit of axiz motion, in angles [degrees), from horizontal reference position for asis 5
Upper limit of axiz mation, in angles [degrees), from horizontal reference position for axis 5
Lower limit of working ervelope radiue, in meters
Upper limit of warking envelope radiuz, in meters
Lower limit of £ coordinate, in meters
Upper limit of Z coordinate, in meters
Minimum elbow angle, in degrees
Z coordinate of the rotation awiz of arm link 2 when robot at home position, in meters
# coordinate of the rotation axiz of am link. 2 when the robot at home pasition, in meters
Length of arm link 2 from the first articulated joint, in meters
' coordinate [offset from center along the “-axiz] of the TCP when robot at home position, in meters
Length of arm link. 3 from the second articulated joint, in meters
Digtance from pitch axis to tip of gripper. in meters
First rabot axiz for homing
Second robot axis for homing
Third robot axis for homing
Fourth robot axiz for homing
Fifth robot axis for homing
Sisth robot axiz for homing

Walue

174.0
1320
o
-124.0

-115.0
115.0
-113.0
570
570
0.05
0.340
0109
0.940

0.343
0.0E
0221

0221
0145

T = e W R

m

A continuacién se muestra la ventana Parameter Set (Conjunto de parametros) para los Ejes:
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Parameter Set:  SDEFAULT
By &
) Bed =

Fobot | Avis 1| Awis 2 Awis 3 | duis 4 | Awis 5 | Awis 6 | Awis7 | dvis5 |

Description
Axiz type bitmap; bit mask: O=rotational, 1=linear, 2=gripper, 4=unlimited axiz
M aximurn pozition error for impact detection, in encoder counts
Lower limit of axis motion, in encoder counts
Upper limit of axis mation, in encoder counts
b awirnum speed setting, in units of encoder countz/(zecond)
Mavimurn acceleration/deceleration allowed far each axis during mavemeant: in units of encoder counts/[zecond]2
Speed setting for manual movement in one direction.
Speed zetting for manual movemnent in opposite direction.
Mumber of encoder counts for 90 degrees; when axis is linear, value is number of encoder counts for 90 mm
Encoder count at horizontal reference position
Froportional feedback constant
Ditferential feedback constant
Integral feedback. constant
‘Welocity feed forward constant
Zero offset bias
Homing Welocity
M aximurn encoder counts for impact detection during haming
MNumber of ticks [24 ms] for impact detection during homing
 aximurn time for homing, in miliseconds
M asimum movernent during homing, in encoder counts
Offset after home switch found, in encoder counts

90000
10000
45
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SCORBASE contiene los siguientes conjuntos de parametros:

Conjuntos de parametros de SCORBASE

Parameter Set (Conjunto de parametros) Descripcién

$2KG Mueve objetos que pesan alrededor de 2 kg.
$3KG Mueve objetos que pesan alrededor de 3 kg.
$Current Conjunto de parametros cargados actualmente en el

controlador.

$Default Conjunto por defecto cuando se optimizan los
parametros.
Maxspeed Activa el robot a la velocidad maxima.

Para modificar cualquiera de los pardmetros de los conjuntos suministrados anteriormente por el
proveedor debe guardar el conjunto con un nombre diferente. Para hacerlo:

1. Haga clic en el icono Save As (Guardar como) para abrir el cuadro de dialogo.
2. Ingrese el nombre del nuevo Parameter Set (Conjunto de pardmetros)
3. Hagaclic en OK para guardar.

A continuacién se muestra la barra de herramientas de Parameter Set (Conjunto de parametros):

Parameter Set  SDEFAULT
By & B
i b [

Utilice la barra de herramientas Parameter Set (Conjunto de parametros) para seleccionar una de las
siguientes opciones:

Opciones de barra de herramientas de la ventana Parameter Set (Conjunto de pardmetros)

Icono Opcién Descripcién

Open Muestra la ventana Open Parameter Set (Abrir conjunto de pardmetros).
1t P Seleccione el Conjunto de parametros que desee de la lista.

Guarda el conjunto de pardmetros después de realizar los cambios.
Un conjunto de pardmetros marcados con el simbolo $ no se puede
cambiar ni guardar. Primero debe guardar el conjunto con un nuevo
nombre usando el icono Save As (Guardar como).

B3
2 Save

[#] []

Abre el cuadro de didlogo Save Parameters Set As (Guardar conjunto de

B3 Save As parametros como).
Ingrese el nombre del nuevo conjunto de pardmetros y haga clic en OK

para guardarlo.

0
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Opciones de barra de herramientas de la ventana Parameter Set (Conjunto de parametros)

Icono Opcién Descripcién
Default Muestra el conjunto de parametros $Default.
E-p Apply Carga el conjunto de parametros seleccionado al controlador.
—

Abre la ventana Parameter Set (Conjunto de parametros) seleccionada,
que contiene todas las teclas de parametros, con descripcion y un valor,
incluidos en el Conjunto de pardmetros. La lista de teclas se incluye por
seccion.

View

10.2.3. Line Number (NUmero de linea)

A continuacién se muestra la opcién Line Number (NUmero de linea) en el menud Options (Opcién).

[Options | View Window Help

[ On - Line |
v | Off - Line ‘
1
Control On F5
v | Control Off F2 1

Hardware Setup

Set Parameters

v Line Number
Reload Last Project at Startup

v Levell
Level 2

Pro

Advanced Options...

Por defecto, SCORBASE muestra los niUmeros de linea del programa en la ventana Program. Si desea
ocultarlos, desmarque el tilde en Options | Line Number (Opciones | NUmero de linea).

10.2.4. Reload Last Proyect at Startup (Volver a
cargar el ultimo proyecto al inicio)

A continuacion se muestra la opcion Reload Last Project at Startup (Volver a cargar el ultimo proyecto al
inicio) en el menud Options (Opciones).
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View Window Help

| On - Line
|| ¥ Off - Line
|
Control On F5
| v | Control Off F2
Hardware Setup

Set Parameters

<.

Line Mumber

v Reload Last Project at Startup

v Levell
Level 2

Pro

Advanced Options...

El programa se puede configurar de manera tal que, al iniciar SCORBASE, este abra automaticamente el
ultimo proyecto. Para cambiar esta opcién, marque o desmarque Options | Reload Last Project at
Startup (Opciones | Volver a cargar el dltimo proyecto al inicio). La marca de verificacién junto a esta
opcién indica que est4 activada.

10.2.5. Nivel de experiencia

SCORBASE ofrece tres niveles de experiencia:
e Inicial (Nivel 1)
e Avanzado (Nivel 2)
¢ Profesional (Nivel Pro)

Un nivel superior ofrece mas comandos y herramientas. Los niveles se pueden seleccionar desde la Barra
de herramientas o desde el menu Options (Opciones).

Niveles de experiencia

Icono Nivel Descripcién

Muestra la lista de comandos y opciones del nivel inicial. Se desactivan
los comandos relacionados con el Nivel 2 y Pro.

L_y Level 1

Muestra la lista de comandos y opciones del nivel avanzado. Se
desactivan los comandos relacionados con el nivel Pro.

L_ZA Level 2

Pro Muestra una lista de todos los comandos y opciones.

La visualizacion de Advanced Commands (Comandos avanzados) y Vision Commands (Comandos de
visién) se activa seleccionando Options | Advanced Options (Opciones | Opciones avanzadas).
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10.3. Menu View (Ver)

Las siguientes opciones de visualizacion se encuentran disponibles en el menu View (Ver):

Opciones del menu View (Ver)

Opcidn Descripcion

El cuadro de didlogo Movement information (Informacién de movimiento)
gue se muestra a continuacion muestra lo siguiente:

e Error de posicion de los ocho ejes

e Estado del interruptor de inicio (de los ocho ejes). El numero 1
indica que el interruptor esta encendido (presionado) mientras que

. . [ 0indi | interr r 2 liber .
Movement information el 0 indica que el interruptor esta apagado (liberado)

e Seleccione el valor de PWM de los ejes (1 — 8). El valor de PWM
indica la potencia enviada al motor del eje.

Movement Information =]
Pradhd

Auigth 1 2 3 4 5 B 7 8 :
PositionError: [0 [0 [0 (@ [0 [a [0 [a Az

Haome Switches: [0 [0 [0 [@ [0 [@ [@ [§ ||Yaue [0

A continuacién se muestra el cuadro de dialogo Messages (Mensajes) que
muestra el contenido del comando PS (Print To Screen) (Impresion de
pantalla).

Messages =]
Messages Date Tirne Message

Estos dos comandos generan una ventana que superpone las ventanas existentes. El usuario debe
reajustar las posiciones y tamafios de las ventanas segun sus preferencias personales.

10.3.1. Opciones de visualizacion de la barra de
cuadro de dialogo

Se puede acceder a todas las barras de cuadro de didlogo desde el menu View (Ver). Seleccione View |
Dialog Bars (Ver | Barras de cuadro de dialogo).

Opciones de visualizacion de la barra de cuadro de dialogo

Opcion Descripcién

10. Configuracidn del sistema
10.3 Menu View (Ver) 115



Manual del usuario de SCORBASE . .
Intelitek»».

Opciones de visualizacion de la barra de cuadro de dialogo

Opcién Descripcion

Muestra el angulo de las articulaciones del robot. Para obtener mas informacién,

Joints Iy . . -
consulte 5.10.3 Barra de cuadro de dialogo de las articulaciones en la pagina 50.

Muestra las coordenadas de posicion del TCP. Consulte 5.10.2 Barra de cuadro de

XYz . .
didlogo de XYZ en la pagina 49.

Muestra el estado de salida digital y habilita la activacion y desactivacion del estado
Digital output | de salida. Para obtener méas informacion, consulte 8.3.1 Barras de cuadros de
dialogo de Entradas y Salidas en la pagina 95.

Muestra el estado de entrada digital. Habilita la activacion y desactivacion del
estado de entrada en el modo Fuera de linea, para la depuracién del programa.
Para obtener mas informacion, consulte 8.3.1 Barras de cuadros de dialogo de
Entradas y Salidas en la pagina 95.

Digital input

Muestra el valor (0-255) de la salida analégica 1 y 2. Estos valores también pueden
modificarse a través de esta barra de cuadro de dialogo. Para obtener mas
informacidn, consulte 8.3.2 Barras de cuadro de didlogo de Entradas y Salidas
analogicas en la pagina 95.

Analog output

Muestra el valor (0-255) de las salidas analdgicas 1-4. Activa la configuracion de un
valor para una entrada en el modo Fuera de linea para la depuracion del programa.
Para obtener mas informacidn, consulte 8.3.2 Barras de cuadro de dialogo de
Entradas y Salidas analégicas en la pagina 95.

Analog input

Muestra los valores de los ocho codificadores. Para obtener mas informacion,
Encoders consulte 5.10.1 Barra de cuadro de didlogo Encoder Counts (Recuento de pulsos
del codificador) en la pagina 49.

Cada una de estas opciones agrega una barra de cuadro de didlogo al final de la pantalla, superponiendo
cualquier ventana que esté abierta. El usuario puede volver a poner la pantalla en mosaico, seleccionando
nuevamente las opciones de disefio de la ventana desde el mend Window (Ventana).
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11. Apéndice: Opciones de linea de

comando

La siguiente tabla describe las opciones de linea de comando que permiten la integracion de las
aplicaciones del usuario con SCORBASE.

Antes de comenzar a utilizar SCORBASE con estas opciones de linea de comando, revise todas las
advertencias y precauciones provistas en los manuales de aplicacion del usuario para evitar, por ejemplo,

el riesgo de las partes moviles.

El formato de linea de comando de SCORBASE que se necesita al usar las opciones descriptas en la

tabla, es el siguiente:

SCORBASE.EXE [Archivo INI opcional] [Interruptores opcionales]

Opciones de linea de comando

Opcidn

Descripcién

/0

Carga SCORBASE en modo En linea.
Por ejemplo, SCORBASE.EXE SCBS.INI /O

IS

Carga SCORBASE en modo de simulacién.
Por ejemplo, SCORBASE.EXE SCBS.INI /S

/H

Realiza el retorno automatico a la posicion de inicio desde el modo En
linea.
Por ejemplo, SCORBASE.EXE SCBS.INI /H

/L

Carga un espacio de trabajo especifico en modo de simulacion.
Por ejemplo, SCORBASE.EXE

SCBS.INI /L="C:\\PROGRAMES\INTELITEK\
ROBOCELL\PROJECTS\ER4U\Er4Cell1.WS”

/R

Carga un espacio de trabajo especifico y ejecuta SCORBASE.

Por ejemplo, SCORBASE.EXE SCBS.INI
/R="C:\PROGRAM FILES\INTELITEK\ROBOCELL\
PROJECTS\ER4u\Er4Cell1.WS”

/l

Archivo de configuracion de Open CIM Robot Device Driver
(Controlador del dispositivo del robot de Open CIM).

Por ejemplo: SCORBASE.EXE /I=USBVD1.INI

/N

Nimero de Open CIM Robot Device Driver (Controlador del dispositivo
del robot de Open CIM).
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Muestra la aplicacion de SCORBASE en la parte superior del escritorio

T

! en todo momento.

/U Evita que la aplicacién de SCORBASE se quede en la parte superior
del escritorio. Este comando puede activarse solamente si
SCORBASE esta abierto.

M Minimiza la aplicacion de SCORBASE. Este comando puede activarse
solamente si SCORBASE esta abierto.

/E Restaura la aplicacién de SCORBASE. Este comando puede activarse
solamente si SCORBASE esta abierto.

/IC Cierra la aplicacién de SCORBASE. Este comando puede activarse

solamente si SCORBASE esta abierto.

/CIMDD_ONLINE

Modo Open CIM-SCORBASE device driver (Controlador del
dispositivo de Open CIM-SCORBASE): En linea

/CIMDD_SIMUL_AUTO

Modo Open CIM-SCORBASE device driver (Controlador del
dispositivo de Open CIM-SCORBASE): Simulacion

/CIMDD_STANDALONE_ONLY

Modo Open CIM-SCORBASE device driver (Controlador del
dispositivo de Open CIM-SCORBASE) Auténomo

Los siguientes son ejemplos de procedimientos de la linea de comando de SCORBASE:

Carga de un espacio de trabajo especifico en modo de simulacién:

e Cuando el programa lo solicite, escriba lo siguiente:
SCORBASE.EXE /S /L="C:\\PROGRAM FILES\INTELITEK\
ROBOCELL\PROJECTS\ER9u\Act3.WS”. El espacio de trabajo se carga en modo de simulacién.

Carga del software en modo En linea y retorno del robot a la posicién de inicio:

e Cuando el programa lo solicite, escriba lo siguiente:
SCORBASE.EXE /O /H /IR="C:\\PROGRAM
FILES\INTELITEK\ROBOCELL\PROJECTS\ER4u\Er4Cell1.WS”. El espacio de trabajo se carga
en modo En linea y el robot retorna a la posicion de inicio.
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