Scorbase

SCORBASE for SCORBOT-ER 9Pro - Mo
Fle Edt Run Options Yiew Window Help

@ Db=M
Program - Move, ig_Ouf
Project Commands |

ok Ba e S2IE 233 4 4.8 5 | L [ —
[ Set Voricble O NUMBER -6 I

BX]

i Set var = (] PROGRAM FLOW
2|Enable Input w0 INPUTS % OUTPUTS

3| On Input Interrupt I0_NUMBER On Run Subroutine INPUT_INTERUPT (L] ADVANCED COMMANDS
4| Run Subroutine 10 {10 VISION COMMANDS
5|FIRST:

6/ Go to Position 1 Fast

7| Go to Position 2 Fast

8|Jump to FIRST

9 Remark. ==esssescesssensssenssssscassscnss
10/ Set Subroutine 10

11 Tum Off Output 10_NUMBER

12| Set Variable OUTPUT_COUNTER =0
13| Set Variable INPUT_COUNTER =0

14/ BEGIN
15| Set Variable OUTPUT_COUNTER = OUTPUT_COUNTER + 1
16| Tum On Output 10_NUMBER 2
° CEIx & 5
o a Ads1 | Avis2 | Axis3 | Aisd | Ans5 | AvisB | Avis7 | A8
oo 5 (mm) | ¥ {mm) | Z (mm) | Pitch (deq] Roll[deg) Counts | Counts | Counts
Encoderfcounts] [ 0 [ [ T T
1| Joini{deg) 000 9073 1164 6807 0.00
21967 4200 91734 11.08 0.00
Encoderfcounts] | 52950 53525 6633 10823 0
2| Joifdeg) | 4314 5214 5331 7858 0.00
7952 29810 47484 8474 0.00 =
Date Time: Message
<
[ 67 Coor. | Avist | Auis2 | Aie3| Adsd | Ads5 | Awish | Aws? | AwsB | Type
= Digial Irputs: (A2 3 T T B 7 e 0 0 120 (43114 15l e
] Digital Outputs: (A2 3 T T B 7 e 0 0 120 (43114 15l e
Tnsert &2 Off-line

Version 6.1 y superior

para
SCORBOT-ER 9Pro
SCORA-ER 14Pro

Manual del usuario

Catalogo #200030-ES-EN, Rev. C
Marzo de 2011

Intelitek»»






Copyright 2011, Intelitek Inc.
MANUAL DEL USUARIO de Scorbase
Catalogo #200030-ES-EN, Rev. C
Marzo de 2011

Se ha hecho todo el esfuerzo razonable para hacer que este libro sea lo mas completo y preciso
posible. Sin embargo, no se otorga garantia explicita o implicita alguna de satisfaccion, resultado o
conveniencia. Intelitek no se hace responsable ante ninguna persona o entidad por las pérdidas o
los dafios producidos o derivados del uso del software, hardware y/o de la informacién que se
incluye en esta publicacion.

Intelitek no asume responsabilidad alguna por los errores que pueda incluir esta publicacion y se
reserva el derecho a modificar el software, el equipo y el manual sin previo aviso.

No utilice el software de Robocell/Scorbase sin antes haber leido detenidamente este manual
y los manuales de usuario del Scorbot ER 9Pro (200034) y el Controller USB-Pro (200029).

INTELITEK INC.

444 East Industrial Park Drive
Manchester NH 03109-5317
Tel: (603) 625-8600

Fax: (603) 625-2137

Sitio web: www.intelitek.com



http://www.intelitek.com/




Contenido
L ettt — ittt — ittt at it 11t 1111111111111 1111111111t 1511888155881 8RR 8RR s R R s s s nnnnnnnnnnnnnnnnnnn 1
Presentacion de SCOIDASE ..........cciviieieieeie e 1
2 e aaaaaaaaaanaaanannannnn]nnnnnnn ] ]nnn ] ] n S n s R 18R 8RR R 8RR R R85 8888888888888 R8s nnnnnnnnnnnnnnnnnnnn 3
INICIO 08 SCOMDASE ... e 3
Requerimientos del SISEEMA...........cooriririnieieee e, 3
COmMO instalar el SOFIWArE.........cceviiiieiii e 4
COmo desinstalar el SOFtWArE .........cccccevviiiiiiiccc e 7
INICIO 08 SCOMDASE .....oveviiieiieiieieie e 7
Uso del robot con el controlador ...........cccovveiieiiicn i 8
COMO salir del SOFIWATE.........cvviiiiie e 9
X 11
Descripcion general de 10S MENUS..........cccooveieeieiieie e, 11
Ventana de SCOMDASE .......ccoveveiieiieie et 11
Menu File (ArChiV).......ccccveiiiie i 12
MenU Edit (EQITA)........cooerriieieeseneees e 14
MeNU RUN (EJECULAN .....c..eivieieeie et 15
MenU Options (OPCIONES) .....eveeereeierieieiesie et 16
MENU VIEW (VEI) oottt 20
MenU Window (VENTANA) .........coreriieieere e 22
MenU Help (AYUAA).......ccooieieie et 23
GIATICOS ...ttt 23
o ——— 29
Retorno a la posicion de inicio (homing) y control............cccceovveieinienerennn. 29
GENEIAlIAAUES .....ovveee e 29
Homing (Retorno a la posicion de iniCio) ..........ccoceveivieneiencneieee, 30
Comando Go Home (Ir @ iNICI0)........cccvevveiieiieie e 31
Modo ON-Line / Off-LiNe.....ccccooviieiiceceece e 31
Control On / Control Off — CON/COFF ........ccccooiiiiiiiiieneeeeee,s 32
R 35
DefiniCiON d& POSICION .......eiviiiiiieiieie ettt 35
Sistemas de coordenadas articulares y cartesianas...........c.ccceevevveenne. 36
Posiciones absoluta y relativa...........c.cooeveviieieneneeee 38
REQIStrar Y €NSEAAI .........ccovieiieiie et 39
Cuadro de didlogo Manual Movement (Movimiento manual)............ 39
Cuadro de didlogo Robot Movement (Movimiento del robot)............ 41
Cuadro de didlogo Teach Positions (Ensefiar posiciones)................... 42

Registro de posiciones (Coordenadas articulares)..........cccccceevvevuvenne. 46




Registro de posicion absoluta (Niveles 1, 2 Y Pro)......cccccccvevvveinnenn, 46

Ensefiar posiciones (Coordenadas XYZ)......ccccccevvveveiieeineresiiesieennens 47

Ventana Positions (POSICIONES).........cueiieiereeiieriesrie e siee e 48

Barras de cuadro de dialogo de datos de posSiCiOn...........ccccceevvevieennene 50

Uso de un Mando manual con Scorbase..........c.cooveieieieniinncnien 51
....................................................................................................................... 53
EdiciOn del Programa ........ccocooeeiiiineiieneeeesies e 53

ADIir y Cerrar Un Programa........ccceeeeeieereesieesieesieseeseesseseesnessesneens 53

Herramientas de ediciOn de programas...........coceeeerereeienenenieieniennnns 55

Editar y agregar COMandoS ...........ccvevveriereeriesieseese e e seese e 57

Comandos de control de €JeS ........coveieiieiiiiiireeeee e 59

Comandos de Flujo de programa...........ccccceevvevieieesesieeseeseeie s 69

Comandos de Entrada/Salida............cccceoeiiiiiiiiniiiieec e 82

ComMaNdOoS AVANZAADS. ........eiveiveriierinieieie et srenneas 89

Comandos de VISION........ccccveiiiieeeieiee e 92
........................................................................................................... 93
Programacion de variables ... 93

Uso de una variable en lugar de un valor NUMErico ...........c.cccveuvnen. 94

Supervision del valor de la variable............c.cccooviviiiccecccecce e, 95
....................................................................................................................... 97
Ejecucion del programa............ccccoveieee e i 97
Ejecucion de Un Programa..........ccoeeeerenieenieneneeesie s 97

Detencion de la ejecucion del programa...........ccccceeveeveeveeieiieseenen, 98

Barras de cuadro de didlogo de Entradas y Salidas .............ccccceveuneen. 99

Archivo de registro de SCOrbase .........cccevveveevieiiesi e 101
..................................................................................................................... 102
Gestion de archivos del ProYECtO ..........cooeieererieienese e 102
GEStION A& PrOYECLOS. ...c.vevveeeieeie ettt e 102
..................................................................................................................... 103
Configuracion del SIStEMA.........ccccvveiiiicie e 103
Opciones de disefio de Window (Ventana) .........cccccoeverenerenennnnn 103

OLraS OPCIONES ....veeuveivieiteeie et steeee st ste et este e sraesteesre e e sreeneean 109
..................................................................................................................... 120
Proyectos de muestra de SCOrbase ..........ccccovveiiiiiii i 120
DescripCiones del ProyECO........coverierieieriiesesee e 120

AANBXO A et 123

AANEXO B 125




1

Presentacion de Scorbase

Scorbase para ER 9Pro/ER 14Pro es un paquete de software de control de
robética para la programacion y operacion del robot. Scorbase para ER
9Pro/ER 14Pro ofrece numerosas capacidades:

e Comunicacion con el controlador del robot a través de un canal USB.
Control y visualizacion del estado en tiempo real del robot, la pinza y los
dispositivos periféricos.

Asistencia completa y visualizacion del estado en tiempo real de 16
entradas digitales, 16 salidas digitales, cuatro entradas analdgicas y dos
salidas analdgicas.

Definicidn y visualizacion de la posicion y del movimiento manual del
robot en base al Sistema de coordenadas articulares (unidades del
codificador).

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

Definicion del movimiento del robot como

« Go to Position (Ir a la posicion),

o Go Linear (Ir de manera lineal), o bien

« Go Circular (Ir de manera circular), con configuracion de velocidad
activa de 1~100 (por ciento), y la opcion de definir la duracion del
movimiento en décimas de segundos. (La disponibilidad depende de la
configuracion de Experience Level [Nivel de experiencia]).

e Manipulacion de la posicion del tiempo de ejecucion del programa de
Scorbase.

e Configuracién por defecto de 5000 posiciones.

e Interrupcion de la programacion para ocuparse de las respuestas a los
cambios de estado de la entrada digital.

e Programacion de variables, 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 que adquieren mas
conocimientos sobre la programacion robdtica.
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e Integracion del lenguaje Visual Basic Script para realizar algoritmos
definidos por el usuario con nimeros de punto flotante, funcion de
escritura/lectura del archivo, integracion con Excel y uso de otras
funcionalidades del sistema operativo de Windows.

e Guardado y carga de proyectos.

e Scorbase puede instalarse como parte de Robocell, un paquete de software
grafico interactivo que ofrece la funcionalidad de simulacién del robot y de
otros dispositivos en la celda de trabajo. (Scorbase es necesario para el
funcionamiento del Mando manual.)

e Capacidad multitarea con 100 programas en funcionamiento
simultaneamente.

Este manual describe todas las funciones y operaciones para todos los Nivel 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.
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Inicio de Scorbase

Las instrucciones en este capitulo son solamente para Scorbase.

Si desea instalar Scorbase como parte del paguete de software de Robocell,
siga las instrucciones en el Capitulo 2, Inicio de Robocell, en el Manual del
usuario de Robocell.

Requerimientos del sistema

Los siguientes son los requerimientos de la computadora recomendados de
Scorbase para ER 9Pro/ER 14Pro:

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

e 512 MB de RAM, como minimo
¢ Unidad de disco duro con 100 MB de espacio libre, como minimo
e Windows XP/Vista/7
¢ Pantalla de graficos 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: El sistema también debe cumplir con los requerimientos del sistema
operativo para funcionar correctamente.
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Como 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 instalacion. Si esta por reinstalar el software o instalar una
version mas nueva en un directorio existente de Scorbase, recomendamos
realizar una copia de seguridad de los archivos creados por el usuario antes de
comenzar con la instalacion. También recomendamos desinstalar la version
anterior de Scorbase a través de la utilidad Uninstall (Desinstalar). Seleccione
el elemento de mend Uninstall (Desinstalar) desde el grupo de menu Start |
Programs | Scorbase-Pro (Inicio | Programas | Scorbase-Pro).

Para instalar Scorbase:

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

« Abraun Explorador de Windows, explore la unidad de CD y haga clic

en % Setup (Configurar).
Espere hasta que se abra la ventana de Bienvenida.

ScorbasePro - InstallShield Wizard

Welcome to the InstallShield Wizard for 5 corbasePro

Figura 2-1: Ventana de bienvenida
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2. Haga clic en Next (Siguiente) para abrir la ventana del Acuerdo de
licencia.

ScorbasePro - InstallShield Wizard
Lic:

LICENSE AGREEMEMT

This document is an agreement between you, the LICENSEE, and Intelitek. Inc [hereinafter
“Intelitek")

BY INSTALLING | OPENING, OR USING THIS SOFTWARE YOU ARE AGREEING TO
EECOME BOUND BY THE TERMS OF THIS AGREEMENT, WHICH INCLUDES THIS
SOFTWARE LICEMSE

If you da nat agree to the terms of this agreement, promptly retun the package ta the place
where you obtained them

DEFINITIONS
Licensee:
The current registered user of this product, either an individual or entity

Original Licensee:
The registered uger of this product prior to any license transfer

Figura 2-2: Ventana del Acuerdo de licencia

3. Revise el acuerdo de licencia de software de Intelitek. Debe aceptar
los términos de este acuerdo para poder continuar con la instalacion.
Para aceptar, presione Yes (Si). Se abrira la ventana Setup Type
(Tipo de configuracion).

Installation

Setup Type
Sele

SO B0
SCORBASE for SCORBOT ER 14Pro
ROBOCELL for SCORBOT ER 9Pro

Figura 2-3: Ventana de Seleccion de software
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4. Seleccione Scorbase para ER 9Pro, Scorbase para SCORA-ER 14Pro,
Scorbase-PRO para Mobile Robot o Robocell para SCORBOT ER
9Pro. El robot que seleccione se transformara en el robot por defecto
con el que trabajara mientras esté en Scorbase, aunque también es
posible abrir un nuevo proyecto y elegir un robot diferente. Consulte
la opcion Hardware Setup (Configuracion de hardware) en el menu
Options (Opciones).

5. Haga clic en Next (Siguiente) para abrir la ventana Choose
Destination Location (Elegir ubicacion de destino).

ScorbasePro - InstallShield Wizand
Choose De:

Figura 2-4: Ventana Choose Destination Folder (Seleccionar carpeta de destino)

La carpeta de destino por defecto para los archivos es:
\ Intelitek\Scorbase-PRO

6. Haga clic en Next (Siguiente) para aceptar el valor por defecto o en
Browse (Navegar) para seleccionar otra carpeta y haga clic en Next
(Siguiente) para abrir la ventana Select Program Folder (Seleccionar
carpeta del programa).

SCORBASE 6 Manual del usuario
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ScorbasePro - InstallShield Wizard

Select Program Folder
Ple prograrn falder

g
Administrative Tools

Games

Jasc Software
Microsoft Office
rultimedia

Figura 2-5: Ventana Select Program Folder (Seleccionar carpeta del programa)

En la ventana Select Program Folder (Seleccionar carpeta del

programa) se le pide que seleccione la carpeta en la cual se agregaran los
iconos del programa.

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

Como desinstalar el software

Para desinstalar Scorbase:

1. Desde el grupo de programas de Scorbase-PRO o Robocell-PRO,
seleccione Uninstall (Desinstalar).
2. Siga las instrucciones que aparecen en la pantalla.

Inicio de Scorbase

Para iniciar Scorbase:

1. Asegurese 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.

Encienda la computadora y el controlador.

3. Seleccione Start | Programs | Scorbase-Pro (Inicio | Programas |
Scorbase-Pro).

4. Seleccione el comando Scorbase-Pro. Después de la inicializacion,
aparece la siguiente pantalla:

N

Manual del usuario 7 SCORBASE
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3N SCORBASE for SCORBOT-ER 9Pro
File Edit Run Options Wiew Window Help

@ B &= = gz |5 ovor Db || D B TlY

SCORBASE

| [Insert | &2 off-line | &

Figura 2-6: Pantalla inicial de Scorbase

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

Por defecto, slo se puede activar una instancia de Scorbase por vez.

Uso del robot con el controlador

Para comenzar a usar el robot con el Controlador:

1. Encienda el Controlador presionando el interruptor.
2. Cambie al modo En linea, seleccionando Menu Options | On-line
(Opciones | En linea).
3. Para activar el control de los ejes, realice una de las siguientes
acciones:
« Seleccione Menu Options | Control On (Opciones | Control On).
« Hagaclicen el icono Control
o Presione latecla F5.

4. Inicie el procedimiento de retorno a la posicién de inicio (homing)
realizando una de las siguientes acciones:

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

ON

« Hagaclicen el icono Search Home @ (Buscar inicio).

Scorbase ahora puede ejecutar programas existentes o definidos por el usuario
en version demo en el directorio Projects\<tipo de robot>.
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Coémo salir del software

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

Para cerrar Scorbase (0 sus componentes), realice una de las siguientes
acciones:

o Desde la Barra de menu, seleccione Mend File | Exit (Archivo | Salir).
e Haga clic en la casilla Close (Cerrar) en la Barra de titulo de Scorbase.
e Presione [Alt] + F4.

Si se realizaron cambios en un archivo de programa o posicion pero ain no se
guardaron, se visualizara un mensaje para que tenga la posibilidad de guardar
el archivo antes de salir de Scorbase.

Manual del usuario 9 SCORBASE
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Descripcion general de los

menus

Ventana de Scorbase

La Figura 3-1 muestra la pantalla inicial de Scorbase que estd compuesta por:

Una Barra de titulo que contiene el nombre de la pantalla y los controles
habituales 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.

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

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

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

Barra de Titulo-+| $ ScoRBASE for SCORBOT-ER du == Fcy |
Barra de Men(-»| file Edt Run Options View Window Help

Barade——| @ B & U )
Herramientas

b | A

SCORBASE

Barra de

Estado—— Insert 2 Off-Line

Figura 3-1: Ventana de Scorbase
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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 éste manual, el término
"proyecto” hace referencia a los archivos de posiciones del programa (y de
imagen) guardados por el usuario como una entidad.

Edit Run Options View Windo

Hew Project «w | El mena File (Archivo) contiene las funciones habituales de Windows que

i @ | permiten abrir, guardar y cerrar proyectos nuevos o anteriores. Puede

imprimir los archivos que contienen los programas y las posiciones del

— robot y salir del software.

Open Script

View File

Exit

Las opciones del menu File (Archivo) son las siguientes:

New Project
(Ctrl+N)

Abre un proyecto nuevo, sin titulo, bajo el nombre Sin
titulo. Se crean todos los archivos relacionados con el
proyecto.

Open Project
(Ctrl+0)

Abre un cuadro de didlogo Load Project File (Cargar
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.

Save Project
(Ctrl+S)

0 Vo

Guarda el proyecto que esta activo. Si alin no se guardo
el proyecto (es decir, no tiene titulo) se abre un cuadro
de dialogo para especificar el nombre del proyecto.

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

Save Project As...

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

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

Por defecto, todos los proyectos se guardan en una

SCORBASE
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carpeta Projects (Proyectos).

Close Project

Cierra el proyecto que esta abierto.

New Script Por defecto, abre el Bloc de notas. El usuario puede
empezar a escribir un nuevo archivo de secuencia de
Visual Basic.

Open Script Abre la casilla File Selector (Selector de archivo) para

abrir un archivo de secuencia preexistente de Visual
Basic

Print Program

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

Print Positions

Imprime la tabla de posiciones.

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

Print 3D Image

Imprime la imagen 3D (si el programa Robocell esta
instalado).

Print Preview

Abre un cuadro de didlogo que muestra cdmo se vera

3D Image la celda impresa en el papel (si el programa Robocell
esta instalado).
Print Charts Abre un cuadro de dialogo para seleccionar el cuadro

del eje especifico para mostrar o imprimir. Solo puede
seleccionarse un eje por vez.

Print Preview
Charts

Abre una pantalla que muestra el cuadro de ejes
seleccionado antes de la impresion, y muestra como
se vera la celda impresa en el papel.

Import 3D Model

Abre e importa la ventana de didlogo 3D Image
(Imagen 3D) que muestra los archivos del médulo
gréfico (archivos *.3DC) (si el programa Robocell
esta instalado).

Edit 3D Model Abre el Modulo grafico en CellSetup (si el programa
Robocell esta instalado).
View File Permite ver un archivo de la lista:

. Archivos de médulo grafico (*.3DC)

. Programas de Scorbase (*.sbp)

. Datos de posicion (*.pnt)

Al seleccionar un archivo, se abre una ventana de
visualizacidon que muestra el contenido.

Manual del usuario
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Después de abrir un programa de Scorbase para ver,
puede seleccionar y copiar (CTRL+C) un fragmento
de codigo y pegarlo en un programa de escritura.

Exit

Cierra Scorbase. Si se realizaron cambios en un
archivo de programa o posicion pero ain no se
guardaron, se visualizara un mensaje para que tenga la
posibilidad de guardar el archivo antes de salir de
Scorbase.

Menu Edit (Editar)

l!ﬂl Run Options Yiew Window |

Cut
Copy

| Find...
Find Next

Command/Remark (* ...)

Go to Line...
Go to Selected Line

Chrl+¥
Ctrl+C

Ctrl+F
F3

El mend Edit (Editar) contiene las funciones habituales de Windows
que permiten editar archivos de programa. Consulte la seccion
Herramientas de edicion de programas en la pagina 55.

Borra el texto o las lineas seleccionadas de

Cut (Ctrl+X) )
las lineas 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 las lineas del programa.

Find (Ctrl+F)

Abre un cuadro de dialogo que permite
buscar una cadena de texto, un comando de
Scorbase 0 un argumento de comando
especifico.

Find Next Repite la tltima operacion de Blsqueda
hasta la siguiente repeticion.
Command/Remark || Inserta/borra el asterisco al principio de una

(*...) (CtrI+R)

linea de comando del programa de Scorbase.
Esta accion alterna la linea de comando entre
una nota y un comando ejecutable.

Go to Line

Abre un cuadro de didlogo que muestra el
namero total de lineas en el programa y le
solicita que ingrese un numero de linea. El
editor del programa salta a la linea
especificada.

Go to Selected
Line

Muestra la linea seleccionada. Esta funcién
es (til para programas largos.

SCORBASE
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Menu Run (Ejecutar)

m Options_ Vew Window Helb F| mentl Run (Ejecutar) contiene comandos de Scorbase para el retorno

del robot y ejes periféricos a la posicion de inicio (consulte el Capitulo 4:
Retorno a la posicion de inicio (homing) y control) y la ejecucion de

', programas.
Run Single Li F& . , . , , . .
i) = Nota: Si el software esta funcionando Fuera de linea, solo estaran disponibles
Run Continuously Fs en el menu las opciones de programa Run (Ejecutar).
Stop F9

ﬁ Search Home - || Retorna tanto al robot como a cualquier eje
% All Axes periferico configurado a la posicion de inicio.

Consulte la seccion Homing (Retorno a la
posicién de inicio) en la pagina 30.

Search Home — || Retorna el robot a la posicion de inicio.

Robot Este comando estara disponible solo si el
sistema ha retornado a la posicion de inicio al
menos una vez, después de abrir Scorbase.
Consulte la seccion Homing (Retorno a la
posicion de inicio) en la pagina 30.

Search Home — || Retorna el dispositivo periférico a la posicion de

Peripherals Inicio.

Este comando estara disponible solo si el
sistema ha retornado a la posicion de inicio al
menos una vez, después de abrir Scorbase.
Consulte la seccion Homing (Retorno a la
posicion de inicio) en la pagina 30.

Go Home — All Envia al robot y a los dispositivos periféricos a

Axes sus posiciones de inicio. Consulte la seccion
Homing (Retorno a la posicion de inicio) en la
pagina 30.

Go Home - Envia al robot a su posicion de inicio. Este

Robot comando no retorna al robot a su posicion de

inicio. Consulte la seccién Homing (Retorno a
la posicion de inicio) en la pagina 30.

Manual del usuario 15 SCORBASE
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Go Home —
Peripherals

Envia a los dispositivos periféricos a su posicion
de inicio. Este comando no retorna a los
dispositivos periféricos a su posicion de inicio.
Consulte la seccion Homing (Retorno a la
posicién de inicio) en la pagina 30.

Run Single Line
(F6)

Ejecuta la linea de programa seleccionada
(resaltada). Consulte la seccion Ejecucion del
programa (Ejecucion del programa) en la pagina
97.

Run Single Ejecuta el programa desde la linea de programa

Cycle (F7) seleccionada (resaltada) hasta el final del
programa. Consulte la seccion Ejecucion del
programa en la pagina 97.

RUN Ejecuta el programa desde la linea de programa

Continuously (F8) | seleccionada (resaltada). Al llegar a la tltima
linea, el programa vuelve a comenzar desde la
primera linea. Consulte la seccién Ejecucion del
programa en la pagina 97.

Stop (F9) Detiene la ejecucion del programa

inmediatamente y el movimiento de todos los
ejes. Consulte la seccion Ejecucién del
programa en la pagina 97.

Pause (F10)

Detiene la ejecucion del programa después de
ejecutar la linea actual. Consulte la seccion
Ejecucidn del programa en la pagina 97.

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

Menu Options (Opciones)

Cn - Line
OFf - Line

Hardware Setup

Maintenance

el software.

El men0 Options (Opciones) permite definir sus preferencias para operar

SCORBASE

Descripcién general de los menus

16 Manual del usuario
200030-ES-EN, Rev. C




oN

OFF

On-Line

pagina 31.

Establece la comunicacion con el controlador.
Consulte la seccion Modo On-Line / Off-Line en la

Off-Line

esté conectado.

Line / Off-Line en la pagina 31.

Scorbase no se comunica con el controlador, aunque

El modo Fuera de linea es atil para comprobar y
depurar programas. Consulte la seccion Modo On-

Control On
(F5)

32.

Activa el servocontrol de los ejes. Consulte la seccion
Control On / Control Off - CON/COFF en la pagina

Control Off

pagina 32.

Desactiva el servocontrol de los ejes. Consulte la
seccion Control On / Control Off —- CON/COFF en la

Hardware
Setup

Abre el cuadro de didlogo Hardware Setup (Configuracion de
Hardware). Consulte la seccion Hardware Setup (Configuracion de

Hardware) en la pagina 109.

Hardware Setup, g]
Fobot Gripper Type Peiipherals
SCORBOT-ER SPro > Preumatic >
Connected to digital output # [1 || AisE: [Not Connected =]
Output state for closed gripper: | & 0f € On Axis 7: [Not Connected ~l
Duration (1710 sec.). |8 Auis 8 [Not Connected ~l
o

Figura 3-2: Cuadro de didlogo Hardware Setup (Configuracion de

hardware)

Puede definir qué robot controlar, el tipo de pinzay los dispositivos
periféricos que se conectan y operan a través del controlador.

Manual del usuario
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Set
Parameters

Abre la ventana Ventana Parameter Set (Conjunto de parametros)
(consulte la Figura 10-15 y la Figura 10-16). Debe activar Comandos
avanzados antes de utilizar Set Parameters (Definicion de
parametros). Consulte Advanced Options (Opciones avanzadas) a
continuacion

Parameter Set: SDEFAULT
Robot | ais 1 | Axis 2 | Awis 3 | Axis 4 | Axis5 | Axis | Axis7 | axiss |
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 (degrees), from horizontal reference position for axis 1 -132.0
Lower limit of axis motion, in angles (degrees), from horizontal reference position for axis 2 31.0
Upper limit of axis motion, in angles (degrees), from horizontal reference position for axis 2 -124.0
Lower limit of axis motion, in angles (degrees), from horizontal reference position for axis 3 160.0
Upper limit of axis motion, in angles (deagrees), from horizontal reference position for axis 3 -115.0
Lower limit of axis motion, in angles (dearees), from horizontal reference position for axis 4 115.0
Upper limit of axis motion, in angles (dearees), from horizontal reference position for axis 4 -113.0
Lower limit of axis motion, in angles (degrees), from horizontal reference position for axis 5 570
Upper limit of axis motion, in angles (degrees), from horizontal reference position for axis 5 570
Lowser limit of working envelope radius, in meters 0.05
Upper limit of working envelope radius, in meters 0.940
Lower limit of Z coordinate, in meters -0.109
1lnnar limit of 7 anardinata in matars nain b

Figura 3-3: Ventana Parameter Set (Conjunto de parametros)

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.

Nota: Por razones de seguridad, el usuario no tiene acceso a algunos
pardmetros y éstos aparecen en gris. Solo pueden ser modificados por
el personal de soporte de Intelitek.

| Maintenance

Despliega la opcion para abrir la ventana Homing Diagnostic
(Diagnéstico de homing).

| Line Number | Muestra/oculta los nimeros de linea del programa en la ventana del
programa.
Reload Last Cuando esta funcidn esta marcada, al iniciar Scorbase se abre el ultimo
Proyect at proyecto guardado.
Startup
L" Level 1 Muestra la lista de comandos y opciones del nivel inicial. Se
: I desactivan los comandos relacionados con el Nivel 2 y Pro. Consulte
la seccion Nivel de experiencia en la pagina 117.
L2 Level 2 Muestra la lista de comandos y opciones del nivel avanzado. Se
: I desactivan los comandos relacionados con el nivel Pro. Consulte la
seccién Nivel de experiencia en la pagina 117.
P Pro Muestra una lista de todos los comandos y opciones. Consulte la
!S seccién Nivel de experiencia en la pagina 117.
SCORBASE 18 Manual del usuario
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Advanced
Options

Abre un cuadro de didlogo con las siguientes opciones:

. Advanced Commands (Comandos avanzados) (Consulte la seccion

Edicion del programa en la pagina 53).
. ViewFlex Commands (Comandos de ViewFlex) (consulte el
Manual del usuario de ViewFlex).

Advanced Options

vV &dvanced Commands

[V ViewFlex Commands

Figura 3-4: Cuadro de didlogo Advanced Options (Opciones avanzadas)

Cuando una o ambas opciones estan marcadas, los comandos
correspondientes (Comandos avanzados y Comandos de vision) se
organizan bajo la pestafia Command (Comando) de la ventana
Workspace (Lugar de trabajo).

Cuando se selecciona Advanced Commands (Comandos avanzados),
se abre un mensaje de advertencia. Haga clic en OK para aceptar la
responsabilidad de la activacion de las opciones avanzadas.

SCORBASE X

' Warning:
U Parameters are used ko adapt the controller ko a particular robokic system.
Only skilled operators should attempt to manipulate parameters.

or damage to the robok arm or peripheral axes,

To accept responsibility For ackivating advanced options, click QK.
To continue using default parameters, click Cancel

Cancel

Mever change parameter walues while the robot ar peripheral axes are in mokion,
Working with incorrect parameter settings may result in unexpected movements

Figura 3-5: Advertencia de Comandos avanzados

Manual del usuario
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Menu View (Ver)

@ Window  Help Las opciones del mend View (Ver) permiten mostrar/ocultar las barras
v Workspace de cuadro de dialogo y las ventanas de Scorbase.
v Manual Movement
v Teach Positions
Robot Movement
v Positions
Charts
Dialog Bars > |
Show All Dialog Bars
Close All Dialog Bars
Movement Information
o Workspace | Muestra/oculta la ventana Workspace (Lugar de
trabajo). A través de esta ventana, el usuario puede
v Toobar acceder a los archivos del proyecto y al arbol de
Vi StausiBe comandos de Scorbase. Consulte la seccién Edicion
del programa en la pagina 53.
Manual Muestra/oculta el cuadro de dialogo Cuadro de
Movement | didlogo Manual Movement (Movimiento manual).
Esta casilla permite controlar manualmente los
movimientos del robot, la pinza y los ejes periféricos.
Teach Muestra/oculta el cuadro de dialogo Cuadro de

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

Robot Abre el cuadro de dialogo Cuadro de dialogo Robot
Movements | Movement (Movimiento del robot). Al presionar un
eje seleccionado lo mueve en la direccién
especificada.

Positions La ventana Ventana Positions (Posiciones) muestra las
posiciones del proyecto que esta abierto. La lista se
presenta en formato de tabla.

Charts Abre Graficos.
SCORBASE 20 Manual del usuario
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Dialog Bars

Alterna la visualizacion de las siete barras de cuadro
de didlogo que activan las siguientes opciones:

Articular: Muestra el angulo de las articulaciones
del robot.

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

Salidas digitales: Muestra el estado de las salidas
digitales 1-16 (verde oscuro: desactivado; verde
claro: activado). Haga clic en una salida para
mostrar/ocultar su estado.

Entradas digitales: Muestra el estado de las
entradas digitales 1-16 (verde oscuro: desactivado;
verde claro: activado). En el modo Fuera de

linea, al hacer clic en la entrada se modifica el
estado.

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

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

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.)

Consulte la seccién Barras de cuadro de dialogo de
datos de posicion en la pagina50 y la seccion
Barras de cuadro de dialogo de Entradas y Salidas
en la pagina 99.

Show All
Dialog Bars

Muestra las siete barras de cuadro de dialogo.

Close All
Dialog Bars

Cierra las siete barras de cuadro de dialogo

Movement
Information

Muestra los siguientes datos:

Error de posicion de los ocho ejes en el recuento
de pulsos del codificador

Estado del interruptor de inicio de los ocho ejes
Estado del pulso de referencia de los ocho ejes

PWM para un eje seleccionado. La PWM

(Modulacion por ancho de pulso) es la salida del
controlador para el motor del eje seleccionado.

Manual del usuario
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Messages

Abre la ventana Messages (Mensajes).

Los datos que aparecen en la ventana Messages

(Mensajes) se imprimen a través del comando de
Scorbase PS (Print to Screen & Log) [Impresion de
pantalla y registro].

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).

Menu Window (Ventana)

mm Help

Teach & Edit
l Run Screen
Project Screen
Open CIM Screen
l User Screen

Save User Screen

v 1 Program - { Untitled )

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

Simulation &
Teach (Simulacion
y ensefianza)

Define la pantalla que mostrara la ventana de
Robocell y las barras de cuadro de dialogo
necesarias para definir las posiciones. Esta
funcidn esta desactivada en Scorbase.

Teach & Edit
(Ensenar y editar)

Abre las ventanas Program (Programa),
Workspace (Lugar de trabajo), Manual
Movement (Movimiento manual) y Teach
Position (Ensefar posicion).

Run Screen
(Pantalla de
ejecucion)

Muestra la ventana Program (Programa), junto
con su barra de herramientas.

Project Screen
(Pantalla del
proyecto)

Muestra las ventanas Program (Programa) y
Ventana Positions (Posiciones).

Open CIM Screen
(Pantalla de Open
CIM)

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

User Screen
(Pantalla del

Permite al usuario personalizar el disefio de
pantalla segln sus preferencias personales.

SCORBASE
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usuario)

Save User Screen
(Guardar pantalla

Esto guarda el disefio de Pantalla del usuario y
permite recuperarlo con el comando User

del usuario) Screen (Pantalla del usuario).

Muestra el nombre del archivo del proyecto
abierto.

[Project Name]

Menu Help (Ayuda)

o

SCORBASE Help
Scripting Help

Opciones del menu Help (Ayuda):

Scorbase Help
(F1)

Scripting Help

Abre la ayuda en linea de Scorbase.
About...

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

About Muestra la version de software de Scorbase y
la version de software integrada del
Controller USB-Pro cuando Scorbase estéa en

el modo En linea.

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 (posicion del eje) representan la

posicion 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 posicion del eje requerida y la
posicion real. El error se expresa en recuentos de pulsos del codificador y
esta representado con una linea roja.

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

Los datos de cada eje (1-8) se muestran en graficos diferentes. La
Figura 3-6muestra los graficos de muestra de los ejes 1y 2.

SCORBASE
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Para abrir la ventana Charts (Graficos) realice una de las siguientes acciones:

e Haga clic en el icono Charts (Gréficos) en la barra de herramientas ==,
e Seleccione Menu View | Charts (Ver | Graficos).

T

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

| I= Start chart

Comienza el dibujo del gréafico.

. Stop chart

Detiene el dibujo del grafico.

SCORBASE
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Options

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

Chart Options g]

B # Show

1

Encoders Pt

s = p Ry R R TR ot )
00K KR K X E
m
O0K KR KK EZ

AN D

g
Histary
™ Becord Higtom

ak. LCancel | Advanced »»

Figura 3-7: Cuadro de diadlogo Chart Options (Opciones de
gréfico)

Haga clic en los datos que desea visualizar en los graficos.

En el ejemplo que se muestra en la Figura 3-7 se visualiza
el Codificador, el Error y la PWM del eje 1 y el
Codificador y el Error de los ejes 2 a 6. Debido a que cada
eje se muestra en un gréfico diferente, se visualizaran seis
graficos.

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

. Marque la casilla de verificacion de Record History
(Registrar historial).

. Haga clic en el botén Browse (Navegar) (que esté
disponible) para abrir la ventana.

. Seleccione la carpeta e ingrese el nombre del archivo
que va a guardar.
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Load Project @

Look in: | £ ER3ub ~| c¥ Ef-

I@ Allrovements
EExcEL-ExL

I@ Maove_&_Dig_Cut_Inp
RurPrograml

A Test

Froject name: |

ﬂ LCancel

Filez of type |Pr0iect ["W5)
Hardware
Raobat:
Az B
Az B
Bxis 7.
Axis B

Figura 3-8: Cuadro de didlogo Open Project (Abrir proyecto)

Para definir la resolucién del grafico para el Codificador,
Errores y PWM:

. Haga clic en el boton Advanced (Avanzado) en el
cuadro de dialogo Chart Options (Opciones de grafico).
Se abre la columna Range (Rango).

Chart Options §|
S Shaow Fange
Encoders | Enor | P | Encoders | Error Phashd

1 o 191000 1000 2800
2 O O & 200000 1000 2600
3 O O & 140000 1000 2600
4 O O & 201000 1000 2800
5 O O & 210000 1000 2800
5 O O & 129000  BOF2 2800
7 O O e 129000  BOF2 2800
g O O e 1239000  BOF2 2600

Hiztary

[ Becord Histary

ok LCancel | Advanced << |

Figura 3-9: Cuadro de didlogo Chart Options (Opciones de
gréfico)

@ History

Abre la ventana History Files (Archivos de historial).
Seleccione el archivo de historial que desea (*.his) de la
lista 0 navegue para localizarlo.

SCORBASE
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History Files

Lok jn: |lf} Projects j EF =
[C3ERSub

Floene: |
Files of type: | History Files (* his) -] Cancel

Figura 3-10: Ventana History Files (Archivos de historial)

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

Codificador, Error y PWM.

Codificadores: Azul
Error: Rojo
PWM: Verde

\i) Legend Muestra los colores usados en los graficos para
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Retorno a la posicion de inicio
(homing)y control

Generalidades

La ubicacion del robot y de los ejes periféricos se supervisa y controla a traves
de codificadores incrementales.

Scorbase ofrece dos comandos relacionados con la posicion de inicio.

e Search Home (Buscar inicio) es el procedimiento para realizar el homing.
Durante Search Home (Buscar inicio), cada eje retorna a la posicion de
inicio por separado. 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 posicion de inicio, el proceso de
homing finaliza.

e Go Home (Ir aiinicio) (envia los ejes seleccionados a la posicién de inicio.
Nota: Este comando no retorna los ejes a su posicion 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)

Manual del usuario 29 SCORBASE
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Homing (Retorno a la posicion de inicio)

Search Home - All Axes (Buscar inicio - todos los ejes)

El comando Search Home - All Axes (Buscar inicio - todos los ejes) ejecuta
el procedimiento de homing del robot ademas del de cualquier dispositivo
periférico que se haya configurado en el ment Menu Options | Hardware
Setup (Opciones | Configuracion de Hardware).

Después de encender el Controlador, se debe efectuar el proceso de homing.

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

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

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

Se abre una ventana que muestra el nimero del eje que esta retornando a la
posicion de inicio. Cada vez que un eje retorna con éxito a la posicion de inicio,
aparece una marca de verificacion al lado del nimero de eje. Una vez que los
cinco ejes y la pinza hayan retornado a la posicion de inicio, aparece una marca
de verificacion al lado de Robot.

[ iz 1
iz 2
[ iz 2
[ iz 4
[ iz &
[ Gripper
[ Fiohok

[ iz &

Figura 4-1: Ventana de estado de Homing

Para abortar el procedimiento de homing mientras aln esta en marcha, realice
uno de los siguientes pasos:

e Presione [F9] (Comando de detencidn)

e Presione el botén rojo EMERGENCY (EMERGENCIA) en el

controlador.

e Presione el botén EMERGENCY (EMERGENCIA) en el Mando manual.

Si el procedimiento de homing falla, aparecera un mensaje.

Si el sistema ya retorné a la posicién de inicio y usted cambia Scorbase al
modo Fuera de linea, no sera necesario retornar el sistema a su posicion inicial
al volver al modo En linea.
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Search Home -

Search Home -

periféricos)

Cuando Scorbase esta en Off-Line (Modo fuera de linea) o en Modo de
simulacidn, el procedimiento de homing no es necesario, aunque se puede
ejecutar. El procedimiento de homing inicializa los valores de 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.

Robot (Buscar inicio - Robot)

Este comando ejecuta el procedimiento de homing para el robot. EI homing del
robot se activa solo despues de que el sistema retorno a la posicion de inicio al
menos una vez.

Peripherals (Buscar inicio - Dispositivos

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

Comando Go Home (Ir ainicio)

Go Home All Axes — Robot — Peripherals (Ir ainicio todos los ejes
- robot - dispositivos periféricos)

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

Al seleccionar el comando Go Home - Robot (Ir a inicio - Robot) 0 Go
Home - Peripherals (Ir a inicio - Dispositivos periféricos) se envia el eje
seleccionado a su posicion inicial.

Modo On-Line / Off-Line

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 se puede usar para programacion y depuracion. ElI modo activo se
visualiza en la barra de estado.

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

Si Scorbase se abre en el modo En linea, o se selecciona En linea desde el
men0 Options (Opciones), se visualizara éste mensaje mientras Scorbase busca
al controlador:

[ritizlization pleaze wait ...

Figura 4-2: Ventana de estado de busqueda del Controlador

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.

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 Menu 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 Menu Options | Control Off (Opciones |
Control Off). OFF
e Haga clic en el icono Control Off.

Si desactivo el control y Scorbase se abre en el modo En linea, o se selecciona
éste modo después de detectar el controlador, aparecera este aviso:

SCORBASE %]

Contral iz off. Do wou want to execute Contral On?

ON

Cancel |

Figura 4-3: Cuadro de dialogo de confirmacion de Control On

Presione OK para activar el control o presione Cancel (Cancelar) para
permanecer en el estado Control Off.
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El controlador desactiva automaticamente el control ante una situacion de
impacto, error de trayectoria o error de sobrecarga térmica durante la ejecucion
de un comando de movimiento. Si intenta mover los ejes con el control
desactivado, aparecera éste mensaje de error:

SCORBASE error  [E3

[903] Control dizabled

Figura 4-4: Error de movimiento del eje

Cuando Scorbase se encuentra en el modo Fuera de linea, el estado de Control
On/Off no puede alterarse.
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Definicion de posicion

Cada proyecto de Scorbase incluye un conjunto de posiciones predefinidas y
un programa que envia al robot de una posicion 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
que se utilizaran en los programas.

Las siguientes herramientas de Scorbase se utilizan en el proceso de definicion
de posiciones.

e Cuadro de didlogo Manual Movement (Movimiento manual)
e Cuadro de didlogo Teach Positions (Ensefiar posiciones)

e Cuadro de didlogo Robot Movement (Movimiento del robot)
e Barras de cuadro de didlogo de datos de posicion

¢ Ventana Positions (Posiciones)

Para activar los cuadros de dialogo que son mas Utiles para la definicion de la
posicidn, seleccione Menu Window | Teach & Edit (Ventana | Ensefiar y
Editar).

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

N.° Método Nivel

Posicién absoluta, coordenadas articulares 1,2, Pro
Posicion relativa, coordenadas articulares 2, Pro
Posicidn absoluta, coordenadas cartesianas 2, Pro

AW |IN| PP

Posicidn relativa, coordenadas cartesianas 2, Pro

Nota: La definicion de la posicion de un periferico solo puede realizarse en el
nivel Pro.
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Sistemas de coordenadas articulares y

cartesianas

La definicion de una posicion en Scorbase puede realizarse usando el sistema
de coordenadas articulares o cartesianas.

Un codificador es un sensor de movimiento angular que se conecta al motor
del eje.

La posicidon de un periférico siempre se define usando una variable que
almacena el resultado del sensor (valor del codificador) de esa posicion.

Sistema de coordenadas articulares

La posicidn de un robot en coordenadas articulares esté definida por cinco
valores de angulos para el robot ER 9Pro, que representan a cada angulo de las
articulaciones. Los nombres de las articulaciones son Base, Cuerpo, Brazo
superior, Antebrazo y Brida.

BRAZO

SUPERIOR
%

Figura 5-1: Articulaciones del robot ER 9Pro

Por ejemplo, después del homing, la posicion del robot en las coordenadas
articulares es la siguiente:

Eje #1 - Base = (0°)

Eje #2 - Hombro = (-90,73°)
Eje #3 - Codo = (11,65°)

Eje #4 - Inclinacion = (68,01°)
Eje #5 - Rotacion = (0°)
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Sistema de coordenadas cartesianas (XYZ)

Estos parametros definen la posicion 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) (Inclinacion) y Roll (R) (Rotacién) de la pinza,
especificados en unidades angulares.

Figura 5-2: Coordenadas articulares y cartesianas (XYZ)

Por ejemplo, después del homing, la posicion del robot en coordenadas
cartesianas se define como:

X =(219,87) [mm]

Y =(-42) [mm]

Z =(917,34) [mm]

Inclinacion = (11,08°)

Rotacion = (0°)

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

Solo para usuarios avanzados:

Para obtener posiciones de robot mas precisas en coordenadas cartesianas,
puede cambiar el desplazamiento del contador de pulsos del codificador desde
la posicion de homing del robot, que se puede definir a través del cuadro de
didlogo Calibration cartesian coordinate parameters (Parametros de calibracion
de coordenadas cartesianas).

Para calibrar los parametros de coordenadas cartesianas:
1. Asegurese de que el robot haya retornado a su posicion de inicio.
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2. Presione las teclas Ctrl + Alt + C simultaneamente. Aparece el cuadro
de dialogo Calibration cartesian coordinate parameters (Parametros
de calibracion de coordenadas cartesianas).

Calibration cartesian coordinate parameters @

Encoder count affzet from rabot homing pozition
Az Mumber 1 2 3 4 ]
Default Encoders ] 124820 12130 F1630 1]
Current Encoders “ 1] 0 1] 0
Get Actual Encoders | Apply | | Get Defaulk Encoders |
3.

4. A través del cuadro de dialogo Manual Movement (Movimiento
manual) o Teach Pendant (Mando manual) mueva los ejes 2, 3,4y 5
a una posicion completamente horizontal con el Scorbot ER-9PRO.
Utilice un nivelador para confirmar que estén totalmente horizontales.

5. Enel cuadro de dialogo Calibration Cartesian coordinate parameters
(Pardmetros de calibracion de coordenadas cartesianas), haga clic en
Get Actual Encoders (Obtener codificadores reales). Haga clic en
Apply (Aplicar) para calibrar los nuevos parametros.

Se pueden restaurar los parametros por defecto haciendo clic en los botones
Get Default Encoders (Obtener codificadores reales) y Apply (Aplicar) en el
cuadro de dialogo de Calibration Cartesian coordinate parameters (Pardmetros
de coordenadas cartesianas).

Posiciones absolutay relativa

Scorbase ofrece dos métodos para definir la posicion de un robot o dispositivo
periférico: Absoluto y relativo. Los dos métodos pueden aplicarse a las
coordenadas cartesianas y articulares.

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

Una posicion relativa es una posicion cuyas coordenadas se definen como un
desplazamiento respecto de las coordenadas de posicion de referencia. Si las
coordenadas de la posicion de referencia cambian, la posicion relativa también
cambiara, 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 respecto de las
coordenadas de la posicién actual del robot.
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Registrar y ensenar

Aungue 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.

Posicionde ensefianza: define una posicion del robot en un sistema de
coordenadas cartesianas. El usuario debe definir las coordenadas.

Cuadro de didlogo Manual Movement
(Movimiento manual)

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

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

Para abrir el cuadro de dialogo Manual Movement (Movimiento manual)
cuando no hay proyectos abiertos, seleccione Menu View | Manual
Movement (Ver | Movimiento manual).

Manual Movement

@ Joints 0 XYZ Speedz[@

1 2 3 4 5 6 7 8
O 1 [2]3]4]s|ef7]e]
eslalwlefrr|v[u]i]

Figura 5-3: Cuadro de didlogo Manual Movement (Movimiento manual) (Articulaciones)

Nota: El Eje 6 no puede aplicarse a una pinza neumatica. Los ejes periféricos
solo pueden aplicarse cuando se los define a través del cuadro de dialogo
Menu Options | Hardware Setup (Opciones | Configuracion de hardware).

Nota: Cuando se conecta un SCORA-ER 14Pro y se configura a través del
cuadro de dialogo Menu Options | Hardware Setup (Opciones |
Configuracion de hardware), solo estaran disponibles para usar sus cuatro ejes
y los ejes periféricos que se configuren segdn lo indicado anteriormente.
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El siguiente gréfico explica de qué manera se controlan los movimientos del
robot y los dispositivos periféricos haciendo clic en los botones del cuadro de
didlogo Manual Movement (Movimiento manual) (o presionando las teclas
correspondientes en el teclado).

Articulaciones Al seleccionar Joints (Articulaciones) y 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:

Teclas Movimiento articular

1/Q | Girala BASE aladerechay alaizquierda.

2 /W | Mueve el HOMBRO arriba y abajo.

3/E | Mueve el CODO arriba y abajo.

4/R | Mueve lamufieca (INCLINACION) arriba y
abajo.

5/T | Giralamufieca (ROTACION) ala derechayala
izquierda. Se puede configurar para un eje
periférico.

6/Y | Abrey cierrala pinza a través del servocontrol. Se
puede configurar para un eje periférico.

71U | Mueve el eje periférico #7 (si esta conectado).

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

Manual Movement

T Joints (¢ XYZ Speed:|50 'l
o e S R
O 1[2]3]4]5]

sl afwlelr[T]

Figura 5-4: Cuadro de didlogo Manual Movement (Movimiento manual) (XYZ)

XYZ Cuando se selecciona XYZ, al hacer clic en los botones (0
presionar las teclas correspondientes en el teclado) el TCP
se mueve como se describe a continuacion.

A veces, los movimientos en el modo XYZ son una
combinacién de movimientos simultaneos de unos pocos
ejes.

Teclas Movimiento XYZ

SCORBASE 40 Manual del usuario
Definicién de posicién 200030-ES-EN, Rev. C



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

2/W | EI TCP se mueve a lo largo del eje Y (a la
derechay a la izquierda).

3/E | EI' 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 posicion del TCP no
cambia.

5/T | Lapinzagira; la posicion del TCP no cambia.

ik Open Gripper
c

Abre la pinza completamente.

t& 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 posicion de inicio en el modo
Articular. De hecho, suele ser necesario llevar el robot a una posicion mas

adecuada antes de iniciar la rutina de homing. Sin embargo, puede aparecer un
mensaje de error de limite de eje durante la manipulacion de un robot que no ha

retornado a la posicion de inicio.

El movimiento de un eje continlia siempre gque se mantenga presionado el
boton o la tecla o hasta llegar a un limite de software o hardware.

Cuadro de didlogo Robot Movement

(Movimiento del robot)

El cuadro de didlogo Robot Movement (Movimiento del robot) permite
controlar el robot en los modos de coordenadas XYZ vy articulares.
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Figura 5-5: Cuadro de didlogo ER 9 Pro Robot Movement (Movimiento del robot ER 9 Pro).

Al hacer clic en una imagen del eje o los botones XYZPR, el robot se mueve
como se describi6 anteriormente en el cuadro de didlogo Cuadro de dialogo
Manual Movement (Movimiento manual).

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

Cuadro de didlogo Teach Positions
(Ensefar posiciones)

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

Ensefiar posiciones (en coordenadas cartesianas).
Registrar posiciones (en coordenadas articulares).

Enviar los ejes a las posiciones registradas (cuando el programa no esta en
funcionamiento).

Go To Position (Ir a la posicion)
Go Linear (Ir de manera lineal)
Go Circular (Ir de manera circular)

Para visualizar la descripcién de la funcién de cada icono en el cuadro de
didlogo Teach Position (Ensefiar posicion) simplemente coloque el mouse
sobre el icono que desea sin hacer clic en ningun boton.

El usuario puede definir 5.000 posiciones. Una computadora mas avanzada
(CPU y memoria) puede retener mas posiciones.
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Simple (Nivel 1)

Teammlé)
Position Number clude :
i
ﬂ B | & bl D

€ Belative t LLER.4

Figura 5-6: Cuadro de didlogo Teach Positions (Simple) (Ensefiar posiciones [Simple]) de Nivel 1

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

Position Number

1,2yPro | Nombre numérico para la posicion.

! ’ Record

1,2 yPro | Registra la posicion actual del robot (en coordenadas
articulares) hasta la posicion mostrada en el campo numérico
de posicion.

Delete

-]

1,2y Pro | Borrade la memoria la posicion en el campo numérico de
posicion.

\ Go to

Position

1,2y Pro | Ejecutael comando Go to Position (Ir a la posicion), que
envia el TCP (punto central de la herramienta) del robot desde
su posicion actual a la posicion seleccionada.

Speed

1,2yPro | Selecciona la velocidad para todos los comandos de movimiento
Como porcentaje.

Simple (Nivel avanzado)

Figura 5-7: Cuadro

Teach Positions (Simple)

Fosition Mumber — |nclude Axes 'K".
I | |[¥ Fobot [ Peripherals

+ Speed
ﬂ B | & absoue " Diuration

Expand " Relative to: 50 hd

de dialogo Teach Positions (Simple) (Ensefiar posiciones [Simple]) para el
usuario (Avanzado) de Nivel 2.

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

Expand 2y Pro Abre el cuadro de didlogo Teach Positions
(Expand/Simple) (Ensefiar posiciones
[Expandido/Simple]).
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Absolute /
Relative to

2y Pro

Define posiciones ya sean absolutas o relativas a
otra posicion.

Al seleccionar Relative to (Relativa a) aparece 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 Pro.

Duration

Pro

Define la duracion del movimiento en décimas de
segundos.

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 |

¥{mm) |0 *Y{mm) |0 Z{rmm] |0

Pitch [deg) |0 Fioll [deg) |0 = ?t
ia Position
Clear | Teach | -

Position Muriber — |rclude Axes

* || Robat [ Peripherals LM

* Speed
o Abzolute " Diuration
1 ™ Relative to: 50 hd

Figura 5-8: El cuadro de diadlogo Teach Positions (Expand) (Ensefiar posiciones [Expandir])
para el usuario (Avanzado) de Nivel 2

X(mm), Y(mm)
Z(mm), Pitch(deg),
Roll(deg)

cartesianas de la posicion seleccionada. (Pitch

14Pro.) Consulte la seccién Sistema de

Get Position

seleccionada. Consulte la seccion Sistema de

Clear

Borra todos los campos de coordenadas de la
posicién. Los datos de la posicién no cambian.

Teach

Ensefia la posicion usando el Sistema de
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coordenadas cartesianas.

Go Circular

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
de destino (en el campo de ndmero de posicion), a
través de la posicion especificada en el campo Via
position (Posicion intermedia).

Via position

Selecciona la posicion intermedia que atraviesa el
movimiento Go Circular (Ir de manera circular).

Go Linear

to
Position

Ejecuta el comando Go Linear to Position (Ir a la
posicion de manera lineal). Envia los ejes en linea
recta a la posicion seleccionada.

Simple

Pasa al cuadro de dialogo Teach Position (Simple)
(Ensefiar posicion [Simple]).

Simple (Nivel Pro)

Teach Positions {(Simple)

Position Number — |nclude Axes '~\|
v| ¥ Robot | Peripherals
* Speed
A | s Absolute " Duration
Expand | ¢ Relative to: [10 ___|'

Figura 5-9: Cuadro de didlogo Teach Positions

(Simple) (Ensefiar posiciones [Simple]) (Nivel

Pro)

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

Include Axes Pro

para |

Indica al controlador que defina las coordenadas

0 ambos.

La posicion de un periférico solo puede registrarse
en el nivel Pro.

os ejes del robot, los dispositivos periféricos

Duration Pro

Define el tiempo que Ileva completar un comando
de movimiento. El tiempo se define en décimas de
segundos.

Estos comandos siguen estando disponibles al expandir el cuadro de dialogo
Teach Positions (Ensefiar posiciones).
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Registro de posiciones (Coordenadas articulares)

Registro de posicion absoluta (Niveles 1, 2y Pro)

Para registrar una posicion absoluta:

1. Utilice el cuadro de dialogo Manual Movement (Movimiento manual)
0 el cuadro de dialogo Robot Movement (Movimiento del robot) para
mover el robot a la posicion que desea registrar.
Haga clic en el cuadro de didlogo Teach Position (Ensefiar posicion).
3. Escriba un nimero de posicion en el campo Position Number
(Numero de posicion), o seleccione un numero de posicion existente
si desea modificar (sobreescribir) una posicion previamente definida.
Seleccione Absolute (Absoluta).
5. Seleccione Include Axes (Robot o Peripherals (Incluir ejes [Robot
o dispositivos periféericos]):
a. Robot: para registrar una posicion para los ejes del robot.
b. Peripherals (Dispositivos periféricos): para registrar una
posicion para los ejes periféricos (solo nivel Pro).
c. Elusuario puede seleccionar ambos.
6. Pararegistrar la posicion actual, haga clic en el icono Record Position
(Registrar posicion).

no

&

Registrar posicion relativa (Nivel Pro)

Para registrar una posicion relativa:

1. Asegurese de haber definido primero una posicién de referencia.

2. Mueva el robot a la posicién cuyas coordenadas desea registrar como
relativa a otra posicion.

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

4. Seleccione Relative to (Relativa a) e ingrese un namero (o elija el
actual) para la posicién de referencia en el campo Relative to
(Relativa a).

5. Hagaclic en el icono Record (Registrar). Usted ha registrado una
posicion relativa.

Una posicién Relative to Current (Relativa a la actual) significa que el
desplazamiento especificado se computara desde la ubicacion en la que se
encuentra el robot al momento que se envia a la posicion relativa. Si la posicién
de referencia cambia, también se mueve la posicion relativa.
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Ensenar posiciones (Coordenadas XYZ2)

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

Ensefiar posicion absoluta XYZ (Niveles 2y Pro)

Para ensefiar una posicion XYZ absoluta

1. Defina un nimero de posicion en el cuadro de texto Position Number
(NUmero de posicion) o seleccione uno del menu desplegable.

2. Haga clic en Expand (Expandir).

3. Ingrese los valores de XYZ, Inclinacion y Rotacion.

4. Hagaclic en Teach (Ensefiar).0.0.

Para usar las coordenadas de posicion existentes para definir una nueva
posicion (o modificar las coordenadas de esa posicidn), realice lo siguiente:

1. Enel campo Position Number (NUmero de posicion) en el cuadro de
didlogo Teach Positions (Ensefiar posiciones), seleccione un nimero
de posicién absoluto.

2. Haga clic en Get Position (Obtener posicion). Los valores XYZPR
de la posicién ahora aparecen en los campos XYZ, Inclinacion y
Rotacion. Nota: Si la posicion es relativa, solo se visualizaran los
valores de desplazamiento.

3. Enel campo Position Number (Numero de posicion) ingrese un
namero diferente (o deje el nimero de posicion si desea modificar esa
posicién).

4. Para registrar una posicién 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. Enuno o mas de los campos de coordenadas, ingrese un nuevo valor
(en milimetros o grados).

6. Haga clic en Teach (Ensefar). 0.0.

Advertencia: Si hace clic en el icono .ﬁ_l , las coordenadas de TCP
actuales se escribiran en la posicién seleccionada.

Ensefiar posicion relativa XYZ (Niveles 2y Pro)

Para registrar una posicion XYZ relativa:
Asegurese de haber registrado primero la posicion de referencia.

1. En el campo Position Number (NUmero de posicién) en el cuadro de
diadlogo Teach Positions (Ensefiar posiciones), ingrese el nuevo
numero de posicion.
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2. Seleccione Relative to (Relativa a) e ingrese el numero de la
posicion de referencia en el campo Relative to (Relativa a).
3. Haga clic en Clear (Eliminar) para quitar las coordenadas cartesianas

actuales.

4. Enuno o mas de los campos de coordenadas, ingrese un nuevo valor
(en milimetros o grados).
5. Haga clic en Teach (Ensefiar).

Una posicién que es relativa a la actual significa que el desplazamiento
especificado se computara desde la ubicacidn en la que se encuentre el robot al
momento que se envia a la posicion relativa.

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

consecuencia.

Ventana Positions (Posiciones)

Positions

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 informacion de la posicion en recuentos de pulsos del Codificador, el
Sistema de coordenadas articulares y 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.

* Positions - EXCEL-EX1

# b Auis 1 duizd | Axiz 3 lA:-:is 4 Az B Az ¥ Aniz A T
#mm] Y [mm] | Z[mm]  Pitch [deg)  Roll [deg) | Countz | Counts
Encoder(counts] 0 0 0 0 1]
1 Joint{deg) 000 80730 1164 £a.01 0.0o0 Absz. [Jaint)
mrZ 21987 4200 91734 11.08 0.0o0
Encoder(counts] 0 3618 -B5204 18162 1]
2 Joint[deq) 000 -B4.33 BBEE 85.75 0.0o0 Absz. [Jaint)
HZ 42047 4200 H1299 -50.08 0.0o0
Encoderlcounts] | -81852 85343 97159 41393 1]
3 Joint[deq) E744 2920 9170 27.58 0.0o0 Abs. [Jaint]
Rz 20007 37219 21060 -90.08 0.00
# B Auis 1 duizd | Axiz 3 Az 4 Az B Auiz 7 Az 8 i LS
; F(mm] | ¥ [mm] | Z[mm] Pitch [deq) | Roll [deg] | Counts | Counts
Encoderfcounts] | -81852 85343 97189 41393 1]
3 Joint[deq) E7 44 2920 9170 27.58 0.0o0 Abs. [Jaint]
RrZ 20007 37219 21060 -90.08 0.00 ¥

Figura 5-10: 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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Cada fila en la parte superior de la tabla representa una Unica posicion. Para

manipular la lista:

e Seleccione una posicion (fila).
e Haga clic derecho para visualizar la ventana emergente.

Ventana emergente Position (Posicion)

Position #2

Delete
Delete Al

add \Watch

Show Encoders
Shiove Joink
Show X2

v Shiow Al

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 posicion 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 Encoders

Muestra solo el recuento de pulsos del Codificador
de todas las posiciones.

Show Joint

Muestra solo los valores de Articulacion de todas
las posiciones. Consulte la seccidn Sistema de
coordenadas articulares en la pagina 36.

Show XYZ

Muestra solo los valores de XYZPR de todas las
posiciones. Consulte la seccién Sistema de
coordenadas cartesianas (XYZ) en la pagina 37.

Show All

Muestra los valores de los Codificadores y las
coordenadas articulares y cartesianas de todas las
posiciones.

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

Ventana emergente Watch (Vigilancia)

Position #3

Remove
Remove Al

Show Encoders
Shiove Joink
Showa XYZ

v Shiow Al

Position No. Muestra el nimero de la posicién.

Remove Elimina la posicion seleccionada de la lista de
vigilancia pero esto no afecta su presencia en la
lista general.

Remove All Elimina todas las posiciones enumeradas de la

lista de vigilancia pero esto no afecta su presencia
en la lista general.

Show Encoders

Muestra solo el recuento de pulsos del Codificador
de todas las posiciones.
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Show Joint Muestra solo los valores del modo articular de
todas las posiciones. Se puede establecer en un
valor diferente al del Panel de inventario de
posicion. Consulte la seccidn Sistema de
coordenadas articulares en la pagina 36.

Show XYZ Muestra solo los valores de XYZPR de todas las
posiciones. Se puede establecer en un valor
diferente al del Panel de inventario de posicion.
Consulte la seccién Sistema de coordenadas
cartesianas (XYZ) en la pagina 37.

Show Both Muestra los valores de los Codificadores y las
coordenadas articulares y cartesianas de todas las
posiciones.

Barras de cuadro de dialogo de datos de

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 dialogo de todos
los niveles a través del menu View (Ver). También pueden abrirse o cerrarse
usando los comandos Menu View | Show Both Dialog Bars (Ver | Mostrar
ambas barras de cuadro de didlogo) o Menu View | Close All Dialog Bars
(Ver | Cerrar todas las barras de cuadro de dialogo).

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

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

Ehcoder counts
=l Encoder countz 1:[0 2022 24 4: (0 (] E: [0 ] &0

Figura 5-11: Barra de cuadro de didlogo Encoder Counts (Recuento de pulsos del codificador)

Para visualizar la barra de cuadro de didlogo Encoder Counts (Recuento de
pulsos del codificador), seleccione Menu 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).
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Barra de cuadro de dialogo XYZ

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

=l vz Klmm]: | 168,73 Y (mm: [ 0,00 Z(mm]: [503.21 Pldeg) [-63.55 Rideqgl: | 0.00

Figura 5-12: Barra de cuadro de didlogo de XYZ
Para visualizar la barra de cuadro de dialogo XYZ, seleccione Menu View |

Dialog Bar | XYZ (Ver | Barra de cuadro de dialogo | XYZ.)
Barra de cuadro de dialogo Joints (Articulaciones)

La barra de cuadro de dialogo Joints (Articulaciones) muestra los &ngulos entre
las dos uniones de la articulacion, en grados.

Joints [deq)
=l Jnints [deg): Base: | 0.00 Shaulder: -111.80 Elbaw: | 90.75 PFitch: | 84.58 Fal: [ 0.00

Figura 5-13: Barra de cuadro de dialogo Joints (Articulaciones)

Para visualizar esta barra de cuadro de dialogo, seleccione Menu View |
Dialog Bar | Joints (Ver | Barra de cuadro de di&logo | Articulaciones).

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 que conmuta entre
Teach/Manual que se encuentra en el Mando manual debe estar en Teach
(Ensefiar). Esto desactiva el control de los ejes desde los cuadros de dialogo de
Scorbase.

Todas las operaciones del Mando manual se reflejan en los cuadros de dialogo
de Scorbase. Por ejemplo, las posiciones registradas por el Mando manual
apareceran en la lista Positions (Posiciones) en el cuadro de dialogo Teach
Positions (Ensefiar posiciones).

El funcionamiento del Mando manual se describe completamente en el Mando
manual para el Manual del usuario del Controlador.
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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 codmo crear y editar un
programa de Scorbase.

Se utilizan las siguientes herramientas para la edicion de programas:
¢ Editor de comandos del programa.
e Arbol de comandoque incluye todos los comandos de Scorbase.

Abrir y cerrar un programa

Cada programa de Scorbase es parte de un proyecto de Scorbase. Un proyecto
también incluye posiciones definidas por el usuario, datos del proyecto y, si
Robocell esté 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 Menu File | Open Project...(Archivo | Abrir proyecto.)

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

e Presione Ctrl + O.

En todos los casos se abrira 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 Program (Programa).
Para crear un nuevo proyecto, realice una de las siguientes acciones:
e Seleccione Menu File | New Project...(Archivo | Nuevo proyecto.)

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

e Presione Ctrl + N.
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El

nuevo proyecto se abre por defecto con el disefio de Teach & Edit (Ensefiar

y editar) (Ensefiar y editar). Este disefio muestra cuatro ventanas:

Program que contiene el programa de Scorbase.

Cuadro de didlogo Manual Movement (Movimiento manual).
Cuadro de didlogo Teach Positions (Ensefiar posiciones).
Workspace que muestra:

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

Scorbase Command Tree.

La ventana Program (Programa), contiene el texto del programa de Scorbase
que esté 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.

La ventana Program (Programa) puede desplazarse usando la rueda del mouse.

ES program - AGV_CIM =k

ot N ) A e R FE [aav_Done =

245 * Call Subroutine SCRIFT.BEREAKPOINT(2) ~
246 Send Meszage LOCALIZE 1" 1" 'THETA1" to Device Driver 1D=08

247 Set Yariable STATUS =1

248 Jump to END_LOCALIZE_AGY_CAMZ2

249 VISION_ERROR_LOC_CAM2:

250 Set Yariable STATUS =0

251 Print to Screen & Log: PAYLDAD not found under camera 2 |

252 Jump to END_LOCALIZE_AGY_CAM2

252 LOCAL_ERROR_CAM2:

254 Set Yariable STATUS =0

255 Print to Screen & Log: Localization error at CAMZ2. Theta [AB5_THETA'] should be less t
256 EMD_LOCALIZE_AGY_CAM2:

257 Remark: Check file paths in AGY_CIM_bas file

258 External Function [Script = "AGY_CIM", Function = "SaveAndCloselmage[2]"] -> RETURI
259 Return from Subroutine

260 Remark:
267 Remark: The "AGY_DONE"™ subroutine is called by the AGY device driver!

262
263 Print to Screen: Message from AGY: Done

264w ait 1 [10ths of seconds)

265 Set Variable DOME_FLAG =1

266 Return from Subroutine

267 Remark: *

268 Set Subroutine WAIT_AGY_DONE
R0/ 1 ARFEI WiAIT ARW NNME-

Figura 6-1: Ventana Program (Programa)
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La ventana Workspace (Lugar de trabajo) contiene dos pestafias para conmutar
entre los archivos de proyecto y los comandos disponibles.

Workspace X

Proiect | Commands |

@ Positions - Polygon

Figura 6-2: Ventana Workspace (Lugar de trabajo) — Pestafia Project (Proyecto)

La pestafia Project (Proyecto) muestra los archivos de proyecto y posiciones
pertenecientes a cada proyecto.

Workspace

Project Commands l

+-_] PROGRAM FLOW
+-_] INPUTS & OUTPUTS

+-_] ADVANCED COMMANDS
+-_] VISION COMMANDS

Figura 6-3: Ventana Workspace (Lugar de trabajo) — Pestafia Commands (Comandos)

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

Herramientas de edicion 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 de Scorbase se editan a
través de las opciones de edicidn de textos habituales de Windows, a las cuales
se puede acceder:

o A través del menu Edit (Editar)
¢ Presionando las teclas designadas

¢ Haciendo clic derecho con el mouse en la ventana Program (Programa)
para abrir un mend emergente.
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Cut - Borra el texto o las lineas seleccionadas del programay las
Ctrl+X coloca en los portapapeles de Windows y Scorbase.

Copy - Coloca una copia del texto o las lineas seleccionadas del
Ctrl+C programa en los portapapeles de Windows y Scorbase.

Paste - Inserta el contenido del portapapeles de Scorbase en el
Ctrl+Vv programa.

Find - Abre un cuadro de dialogo que le permite buscar cualquier
Ctrl+F secuencia, como un comando o un texto.

Find in, Program - RunProgram’

Find what: |

Direction Cancel |

[ Match casze © Up * Down

Figura 6-4: Cuadro de didlogo Find (Busqueda)

Find Next - | Repite la ultima operacion Find (Busqueda) hasta la
(F3) siguiente repeticion. (También se puede acceder a esta
funcién desde la ventana de dialogo Find [Busqueda]).

Command/ | Inserta/borra el asterisco al principio de una linea de
Remark | comando.

(*...) Scorbase ignora las lineas de comando que comienzan con
un asterisco. Esta funcion es atil para la depuracion.

Go to Line | Abre un cuadro de dialogo que muestra el nimero total de
lineas en el programa y le solicita que ingrese un nimero de
linea. Escriba el nimero. El editor del programa saltara a la
linea especificada.

Go To Line ...

Tatal nurmber af nes: 15,

Figura 6-5: Cuadro de didlogo Go to Line (Ir a la linea)
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Go to Se desplaza automaticamente por la ventana Program
Selected | (Programa) para mostrar la linea seleccionada. Esto resulta

Line util para programas largos donde usted selecciono 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:

[Ins] Pasa del modo Insert (Insertar) al modo Overwrite
(Sobreescribir) y viceversa. EI modo que esta
activo se muestra en la barra Status (Estado) en la
parte inferior de la ventana de Scorbase.

En el modo Insert (Insertar), se inserta un nuevo
comando en el programa encima de la linea que
marca el cursor.

[Del] Elimina la linea o lineas que marca el cursor.
[Ctrl+Home] Lleva el cursor a la primera linea del programa.
[CtrI+End] Lleva el cursor a la Gltima linea del programa.
[PgUp] Muestra la pagina anterior de las lineas del

programa.
[PgDn] Muestra la pagina siguiente de las lineas del
programa.

Editar y agregar comandos

Los comandos de Scorbase estan organizados en un Command Tree (Arbol de
comando) que se visualiza en 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.

o En el Nivel avanzado (Nivel 2), aumenta la cantidad de comandos.

¢ 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 Workspace (Lugar de trabajo).

Los comandos de Scorbase estan agrupados en las siguientes categorias:
e Ejesy control
o Flujo de programa
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e Entradas y Salidas

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

e Vision: esta categoria esta oculta por defecto. Seleccione Menu Options |
Advanced Menu 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 esta 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 didlogo para completar los pardmetros de
linea de comando.

Para cambiar un pardmetro de comando, haga clic en el comando para volver a
abrir el cuadro de didlogo de comandos. Cambie el pardmetro requerido y haga
clic en OK para cerrar el cuadro de dialogo.

El usuario no tiene acceso a ciertos parametros en el nivel Inicial (Nivel 1) y el
nivel Avanzado (Nivel 2). En el nivel Profesional (Nivel Pro) se puede acceder
a todos los parametros.

Para borrar, cortar, copiar y pegar una linea, utilice las herramientas habituales
de Windows.

SCORBASE
Edicion del programa

58 Manual del usuario
200030-ES-EN, Rev. C



Comandos de control de ejes

Workspace [¥] | Workspace % | workspace
Froject EDITIITIandS] Praject Eommandsl Project EDITIITIEIFIEISI

T § SeHome =i #I5 CONTROL
OpenGripper E SH  SearchHome
CloseGripper £] 0G  OpenGripper
GoToPositiond_Speed.. CG  CloseGripper

GolinearT oPositiont_Speed... X GP GoToPositiontt_Speed...

SearchHome
0G OpenGrpper
CG  ClozeGripper
GP GoToPasitiontt_Speed...

+

e ) B e 2 s )

—
]

+-[_] PROGRAM FLOW GoCircularT aPositionl_Speed... GL GolinearToPosition#_SpeedPercent...

<[] INPUTS & OUTPUTS IL - fLimitSwitchit_... #] GL GolinearT oPosition#_Speedetric...
+ (] PROGRAM FLOMW/ GC GoCroularToPogitiond_Speed...
+-(_] IMPUTS & OUTPUTS A Jaw

IL ITHomeSwitchi_...

AP RecordPositiond_. .

¥ 5S4 Setbwist Toero...

SC StartCorweyar...

¥] ST StopConwveyor...

SG  SetVanableT oGripperSenzor...

¥ CHN  ControlOn

CF  ControlOff

X TJ  TeachPositionBwl aints...

Rl TeachPozitionBwl ointzRelativeTo. ..
X T¥  TeachPositionBysyZ...

¥ R TeachPositionByZRelativeTa...
¥ SJ  SetariableT olaointPosition...

Sk SetVansbleT olCartesianPosition...
ToolOftset...

+-[C7] PROGR&M FLOW

- INPUTS & OUTPUTS

+-[C7] aDVAMCED COMMANDS

+

+

Nivel 1 — Inicial Nivel 2 — Avanzado Pro — Profesional

Figura 6-6: Arbol de comando - Control de ejes

Icono Comando Niveles Descripcién
SH 1,2, Busca la posicion de inicio de todos los ejes del robot y
Search Home | Pro de los dispositivos perifericos.
ik 0G 1,2, Abre la pinza completamente.
S Open Gripper | Pro
CG 1,2, Cierra la pinza completamente (sobre si misma o sobre
Close Gripper Pro un objeto agarrado).
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ﬁ GP
Go to Position

1,2,
Pro

Abre el cuadro de didlogo Go to Position (Ir a la
posicion). EI comando Go to Position (Ir a la posicion)

envia al robot a

tiempo posible usando un control Punto a punto (P to P).

En el control Pu

independientemente y no se controla la trayectoria del

TCP.

Target Position:

|

 Fast (100%)
' Speed(1...99%)

~

" Dwration 1410 sec)

oK

una posicion registrada en el menor

nto a punto, todos los ejes se mueven

& Jaint
" Linear
" Circular

-

LCancel |

Figura 6-7: Cuadro de didlogo Go to Position (Ir a la

posicién)

Control de movimiento
Target | El destino del movimiento. Ingrese un
Position | nimero o una variable en este campo.
Velocidad/Duracion
Fast Ejecuta el movimiento a la mayor
velocidad posible
Speed | Ejecuta el movimiento a una velocidad
menor. Definido como porcentaje.
Ingrese un nimero entre 1y 99 Por
defecto: 50 (velocidad promedio).
Duration | Ejecuta el movimiento en un tiempo
especifico. Ingrese el tiempo en décimas
de segundos o una variable. Disponible
solo para el Nivel Pro.
Via La posicion a través de la cual se llega al
position | destino del movimiento. Ingrese un
numero o una variable en este campo.
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GL 2, Pro | Envia el TCP (punto central de la herramienta) del robot
Go Linear to de su posicion actual a la posicion de destino, a traves
Position de un trayecto lineal (linea recta). El movimiento lineal
# SpeedPercent ... se aplica solo a los ejes del robot. La velocidad del
- movimiento se define como porcentaje.
GL 2, Pro | Envia el TCP (punto central de la herramienta) del robot
Go Linear to de su posicion actual a la posicion de destino, a traves
Position de un trayecto lineal (linea recta). EI movimiento lineal
#_SpeedMetric ... se aplica solo a los ejes del robot. La velocidad del
N movimiento se define en mm/s.
GC 2, Pro | Envia al TCP del robot a través de un movimiento
Go Circular to _circular a la posigigﬁn de destino pasand_o por_lq Posicion
Position # mter_m_e,dla} especm_cada en el campo Vlg position
Speed..._ (Posicion intermedia). EI movimiento circular se aplica
solo al robot.
Nota: EI comando circular sigue el circulo definido por
las tres posiciones (posicion actual del TCP, posicién
de destino, y la posicion intermedia especificada en el
campo Via position (Posicion intermedia).
Via position La posicion a través de la cual se
llega al destino del movimiento.
Ingrese un nimero o una variable
en este campo.
JA 2, Pro | Mueve la mordaza de la pinza al espacio especificado.
Jaw Se muestra el cuadro de dialogo en la Figura 6-8.

Jaw [mm]:

Range: 0..74

Figura 6-8: Cuadro de didlogo Jaw (Mordaza)

Cancel |

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

Nota: No se puede garantizar con precision si el ancho
es menor a 5 mm o superior a 69 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 usar el comando Jaw (Mordaza)
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para una aplicacion especifica, se recomienda usar los
comandos Open Gripper (Abrir pinza) y Close
Gripper (Cerrar pinza).

Nota: Este comando no esté disponible para la pinza
neumatica.

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

2, Pro

IL es un comando de salto condicional. Hace que la
ejecucidon del programa salte a la linea que contiene la
etiqueta especificada, si el microinterruptor del eje
seleccionado esta pulsado (On). Se muestra el cuadro
de dialogo en la Figura 6-9.

If Home Switch < # > ON Jump to < ... [X]

Home Switch: |

Jump o |

ok, Cancel |

Figura 6-9: Cuadro de dialogo If
Ingrese el nimero de Axis (Eje) o una variable en el
campo Home Switch (Interruptor de inicio).

Ingrese el nombre de la etiqueta en el campo Jump to
(Saltar a).

RP
Record Position #_

Pro

Cuando se ejecuta el comando Record Position
(Registrar posicion) (durante la ejecucién de un
programa), el controlador registra los datos de la
posicién actual para la posicion especificada. Se
muestra el cuadro de dialogo en la Figura 6-10.

Record Position Pz|

Record present position az position:

k. Cancel

Figura 6-10: Cuadro de didlogo Record Position (Registrar
posicion)

Ingrese un nimero de posicién o una variable en el
campo Record Present Position as Position
(Registrar posicion actual como posicién).
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El comando Record Position (Registrar posicion) es
util cuando una posicién (y todas las posiciones
relativas que hacen referencia a esa posicion) deben
reubicarse durante la ejecucién de un programa. Este
comando actualiza los datos de posicion.

Start Conveyor

SA 2, Pro | Inicializa (pone en 0) el recuento de pulsos del
Set Axis # (to codificador del eje periférico seleccionado. Se muestra
Zero)_ el cuadro de diélogo en la Figura 6-11.
S et Axis:
||
bo Zera.
ok Cancel |
Figura 6-11: Cuadro de dialogo Set Axis (Definir eje)
Ingrese un nimero o una variable en el campo Axis
(Eje).
SC Pro Inicia la cinta transportadora como una cinta

transportadora de velocidad controlada EI movimiento
de la cinta transportadora continuara hasta encontrar
un comando Stop Conveyor (ST) (Detener cinta
transportadora).

Se muestra el cuadro de didlogo en la Figura 6-12.

Start Conweyor,

Bz |ﬁ
Speed: |5EI
Direchion:
* Pluz T Minus

| ok | Cancel

Figura 6-12: Cuadro de didlogo Start Conveyor (Iniciar
cinta transportadora)

. Ingrese el nimero de eje en el campo Axis (Eje)

. Ingrese un numero (como porcentaje) o una
variable, en el campo Speed (Velocidad).

. Seleccione una direccién de movimiento (Plus o
Minus [Mas 0 menos]).

Nota: Al operar una cinta transportadora de velocidad
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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.

Gripper Sensor

ST Pro Detiene el movimiento continuo de una cinta
Stop Conveyor transportadora que se inicio mediante el comando
Start Conveyor (SC) (Iniciar cinta transportadora).
SG Pro Asigna el valor de la apertura de la gripper (pinza) (en
Set Variable to mm) a una variable. Este comando es Util cuando se

necesita medir el objeto en la pinza o verificar el
estado de la misma (abierta, cerrada o agarrando un
objeto).

Set Variable
Function
Gripper Sensor [mm) v

Variable Name

Cancel

Figura 6-13: Cuadro de dialogo Set Variable (Gripper
Sensor) (Definir variable [Sensor de pinza])

En el campo Name Name (Nombre), ingrese el
nombre de la variable.

Para obtener mas informacidn sobre las variables,
consulte la seccion Programacion de variables en la
pagina 93.

Nota: Este comando no esté disponible para la pinza
neumatica.

CN Activa el servocontrol de todos los ejes por parte del
ControlOn controlador. Consulte la seccion Control On / Control
Off — CON/COFF en la pagina 32.
CF Desactiva el servocontrol de todos los ejes por parte
ControlOff del controlador. Consulte la seccion Control On/
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Control Off — CON/COFF en la pagina 32.

TJ Pro Ensefia la posicion tal como la definen las posiciones
Teach Position By absolutas de las articulaciones.
Joints Teach Position Command
Base[mm100] [0
ShoudermmA100) o Thetaldegf0l o
Ebowfmm00) o Cowz

&+ Joints
Pogition Nurnber

i + Absolute

" Relative ta:

Ok | Get Position | Clear | Cancel |

Figura 6-14: Cuadro de didlogo Teach Position (Ensefiar
posicion) (Articulaciones absolutas)

Ingrese un nuevo numero Unico en el cuadro de
didlogo Position Number (Numero de posicién).
Ingrese los valores para Base, Hombro, Codo,
Inclinacion y Rotacion en centésimas de grado.

Pro Get Position Copia los valores de la posicion actual
del robot en las casillas adecuadas.

Pro Clear Borra los valores de todas las casillas.

RJ Pro Ensefia la posicion tal como la definen las posiciones
Teach Position By de las coordenadas articulares relativas a otra posicion
Joints Relative to definida. (Pitch [Inclinacion] no esta disponible para
Position SCORA-ER 14Pr0)
Base(deg/100) [0 Pchdeaton) 0
Shoulder (deg/100) [D Roll (deg/100) 0
Ebow(deg/00) [0 £ %Xz
* Joints

Position Number

«| O Absolute
* Relative to: X

oK | Get Position | Clear l Cancel |

Figura 6-15: Cuadro de dialogo Teach Position (Ensefiar
posicion) (Articulaciones relativas)

Ingrese un nuevo numero Unico en el cuadro Position
Number (Numero de posicion). Ingrese los valores
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para Base, Hombro, Codo, Inclinacion y Rotacién en
centésimas de grado y elija a partir de qué punto se
calculara el nuevo valor ingresado.

X

Teach Position by
XYZ

Pro

Ensefia la posicion tal como la define la coordenada
cartesiana absoluta del TCP (Punto central de la
herramienta).

Teach Position Command E|
0

0 0

I & wZ

" Joints

# [mm*100]

' [mnnA100] Theta [deg#100]

Z [mm#100]

Poszition Number

i &+ Absolute

" Relative ta:

OK | Get Position | Clear | Cancel |

Figura 6-16: Cuadro de dialogo Teach Position (Ensefiar
posicion) (XYZ absolutas)

Ingrese un nuevo nimero Gnico en el cuadro Position
Number (Numero de posicion). Ingrese los valores
para X, Y, Z centésimas de mm y los valores para
Inclinacién y Rotacion en centésimas de grado.

RX

Teach Position by
XYZ Relative to
Position

Pro

Ensefia la posicion tal como la define la coordenada
cartesiana del TCP (punto central de la herramienta)
relativa a otra posicion definida. (Pitch [Inclinacion]
no esta disponible para SCORA-ER 14Pro.)

Teach Position Command @

RemA00 [0 Pichidegiton o

Y [mm/100) 0 Roll (deg/100] i}

Zeo00 o & Xz
" Joints

Paosition Number
«| O absolute
* Relative to: z
oK I Get Position l Clear | Cancel l

Figura 6-17: Cuadro de dialogo Teach Position (Ensefiar
posicion) (XYZ relativa)

Ingrese un nuevo numero Unico en el cuadro de
didlogo Position Number (NUmero de posicién).
Ingrese los valores para X, Y, Z centésimas de mmy
los valores para Inclinacién y Rotacion en centésimas
de grado.
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SJ

Set Variable to
Joint Position

Permite definir una variable para el valor de una
articulacion especifica en un nimero de posicion
especifico.

Set Variable E|

Function

Wariable Marme

Pazition Murmber
| it

Jaint Hurmber (B aze=1,5haulder=2 E lhow=23 Pitch=4 Rall=5]

Cancel

Figura 6-18: Cuadro de dialogo Set Variable to Joint
Position (Definir variable en posicion articular)

Ingrese el nombre de la variable en el campo Variable
Name (Nombre de variable) y seleccione el nUmero
de posicion de la lista desplegable Position Number
(NUmero de posicidn). Ingrese un nimero entero entre
1y 5 para el numero 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 estos valores.
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SX

Set Variable to
Cartesian Position

Permite definir una variable para el valor de una
coordenada cartesiana especifica en un numero de
posicion especifico.

Set Variahle E|

Function

Cartesian Coordinate at Pogition [1/100 of deg or mm)

Wariahble Mame

Pozition Munber
| =l

Cartesiat Coordinate Number [$=1"'=2 2=3 Pitch=4 R oll=5]

Caticel

Figura 6-19: Cuadro de didlogo Set Variable to Cartesian
Position (Definir variable en posicion cartesiana) (Relativa
a xXYz)

Ingrese el nombre de la variable en el campo Variable
Name (Nombre de variable) y seleccione el nimero
de posicion desde la lista desplegable Position
Number (Numero de posicion). Ingrese un niUmero
entero entre 1 y 5 para el nimero de coordenada
cartesiana, de la siguiente manera:

X 1
Y 2
Z 3
Inclinacion 4
Rotacion 5

Tambiéen puede introducir una variable que contenga
uno de estos valores.
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Comandos de Flujo de programa

Workspace

Workspace

Workspace

-3 PROGRAM FLOW
WT  wait..

JU o JumpTao...
L4 Label..

+- INPUTS & OUTPUTS

Project  Commands ] Project  Commands ]
+(_ &S CONTROL +-[_1 AXIS CONTROL
=23 PROGRAM FLOW -2 PROGRAM FLOW
[#] WT wai.. ] WT Wait..
A WC  WaitForCondition. ] WL WaitForCondition...
A U JumpTo.. A U JumpTo..
] RE  Remark . #] RE Remark..
*] RE  RingBel #] RB RingBel
A 5V SetarableToComputation.. ] AT ResetTimer
A F IHump.. #] 5¥  SetvariableToComputation...
#] 55 SetSubroutine.. #] VT SetarisbleToTimer...
#] RS RetumSubroutine ] IF Ihump...
#] C5  CallSubrouting... #] 55 SetSubroutine...
A LA Label.. #] RS RetumSubroutine
# PS  PrintToScreenlog... #] C5  CallSubroutine...
+-(1 INPUTS & OUTPUTS #] RU  RunSubroutine...
] L& Label..
] PS5 PrintToScreenlog...
] LS LoadScript..
] EN  EndProgram
+-[C0 INPUTS & QUTPUTS

Nivel 1 - Inicial

Ni

vel 2 — Avanzado Pro — Profesional

Figura 6-20: Arbol de comando - Rama de flujo de programa

Icono Comando Niveles Descripcién
WT 1,2, | Detiene la ejecucion del programa durante un periodo de tiempo
Wait (10ths | Pro | especificado en décimas de segundos. Se muestra el cuadro de
of second) dialogo en la Figura 6-21.
Wait X
1410 of a zecond
|
(0] LCancel |
Figura 6-21: Cuadro de didlogo Wait (Esperar)
Ingrese un nimero o una variable en el campo 1/10 of second
(Décimas de segundos).
wC 2, Detiene la ejecucion del programa hasta lograr la condicion
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Wait For Pro | definida. Se muestra el cuadro de dialogo en la Figura 6-21.
Logical Exprezssion
| | =
ok LCancel |
Figura 6-22: Cuadro de dialogo Wait For Condition (Esperar
condicién)
Ingrese una condicion en el campo Logical Expression (Expresion
I6gica), usando los operadores en el menu desplegable.
Ju 1,2, | Este comando de salto incondicional hace que el puntero del
3 Pro programa salte a la linea que contiene la etiqueta especificada. Se
ump to muestra el cuadro de dialogo en la Figura 6-23
(Saltar a) g g :

Jump to <LABEL >

] | Carizel |

Figura 6-23: Cuadro de didlogo Jump To (Saltar a)

Ingrese el nombre de la etiqueta en el campo Jump to (Saltar a).
(Asegurese de incluir una linea con esta etiqueta en su programa.)

Cuando se utiliza el comando Jump (Saltar), se marca la opcién
Jump en el cuadro de didlogo. Puede transformar el comando
Jump (Saltar) en un comando IF jump (salto condicional) solo
para los Niveles 2 y Pro.
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RE 2, Permite insertar una linea de comentario para agregar
Remark Pro explicaciones y documentacién al programa. Se muestra el cuadro
de dialogo en la Figura 6-24.
Text:
|
k. Cancel |
Figura 6-24: Cuadro de didlogo Remark (Comentario)
Ingrese hasta 47 caracteres de texto, incluidos espacios.
RB 2, Cuando se ejecuta este comando, produce un pitido, usando el
Ring Bell Pro | altavoz interno de la computadora.
RT Pro Scorbase utiliza un temporizador que mide el tiempo en unidades
Reset Timer de décimas de segundos. El temporizador empieza a funcionar
cuando se abre Scorbase.
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).
x:'I{? SV 1,2, | permite asignar un valor o una expresion (resultado de un
Set Variable | P'® | cémputo especifico) a una variable.
to Se abre el cuadro de dialogo Set Variable (Definir variable) (Se
Computation selecciona Computation [Computo] como valor por defecto).
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Set Variable

Function

Yariable N ame

YWalue or Expression

Mate: *'ou can uze scnpt functions and variables. For example:

SCRIPT.MY_FUNCTION[ 1, 3. 2, 4] + SCRIPT.MY_VARIABLE

Cancel

Figura 6-25: Cuadro de dialogo Set Variable (Default) (Definir variable
[Valor por defecto])

En el nivel 2, el valor 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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MOD
NOT
AMD
OR
=0R
EQy
[P

Figura 6-26: Lista
desplegable de operadores,
Cuadro de dialogo Set

Valor o expresion

Ingrese un valor o una formula.

Para definir la variable para 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 nimero entero
0 una variable (por ejemplo: fun*2).

Puede usar las variables y funciones de
secuencia de Visual Basic que estan
cargadas. Afada el prefijo SCRIPT. al
comienzo del nombre de la variable o
funcién de Visual Basic. Si se carga mas de
una secuencia de VB, el programador debe
garantizar que no haya nombres
duplicados.

Haga clic en la flecha para ver una lista de
operadores o utilice la siguiente lista:

Operadores aritméti

COsS

Suma

Multiplicacion

Resta

Divisién

Divisién de punto flotante

Operadores algebrai

COs

N

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

MOD

Madulo (devuelve el recordatorio del
primer argumento dividido el segundo).

Operadores ldgicos (Booleanos)

NOT No
AND Y
OR O bien

XOR Exclusivo O

EQV Equival
IMP Implica

ente (solo valores Nulos o Booleanos)
cién (solo valores Nulos o Booleanos)

El resultado de una operacion logica es 1 (Verdadero) o 0 (Falso).
Cualquier operando con un valor que no sea cero se considera

verdadero, mientras g

ue el valor cero se considera falso.
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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 TIEMPO> 30 jump to PICKUP

Para obtener mas informacioén sobre variables, consulte la seccion
Programacién de variables en la pagina 93.

VT

Set Variable
to Timer

Pro

Permite asignar el valor actual del temporizador de Scorbase a una
variable.

El temporizador de Scorbase empieza a funcionar cuando se abre
Scorbase.

Set Yariable

Function

Yariable Mame

Cancel

Figura 6-27: Cuadro de didlogo Set Variable (Definir variable)
(Temporizador)

Para inicializar el temporizador de Scorbase en un programa,
utilice el comando Reset Timer (RT) (Reiniciar temporizador).
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, v IF
If Jump to

Un comando de bifurcacion condicional que se utiliza para
determinar el flujo de un programa en relacién con el valor
de las variables. Se muestra el cuadro de dialogo en la
Figura 6-28.

If <CONDITION> Jump to <LABEL>  [X]

+ |f.. " Jump

(] Cancel |

Figura 6-28: Cuadro de dialogo I1f/Jump

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

Si la condicion en el campo IF es false (falsa), la ejecucion
del programa salta a la linea siguiente.

IF Ingrese la condicion. La condicidn
incluye un nombre de variable, un
operador de comparacion y otro
nombre o niumero de variable.

Jump to Ingrese el nombre de una Label
(Etiqueta). (Asegurese de incluir una
linea con esta etiqueta en su programa.)

Ejemplo:
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 Posicién #1.

Si el valor del Contador es igual 0 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 IF jump puede convertirse en un comando de

salto incondicional seleccionando Jump (Saltar) (en lugar
de If).
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SS 2, Crea una subrutina. Puede programar hasta 64 subrutinas en
Set Pro | unprograma. Se muestra el cuadro de dialogo en la

Subroutine Figura 6-29.

Set Subroutine

Enter a name for the subroutine:

Cancel |

Figura 6-29: Cuadro de dialogo Set Subroutine (Definir
subrutina)

En el campo Name (Nombre), ingrese un nombre o nimero
para la subrutina.

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

RS 2, Marca el final de una subrutina. En el tiempo de ejecucidn,
Return from | Pro | este comando termina la ejecucion de la subrutina y el
Subroutine programa reanuda la ejecucion en la linea que sigue al

comando Call Subroutine (Llamar subrutina).

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

Call
Subroutine

Pro

Activa la subrutina especificada. Se muestra el cuadro de
didlogo en la Figura 6-30.

Call Subroutine @

Name:

MNote: You can call a script subroutine. For example:
SCRIPT.MY_SUBROUTINE([ 2, 4.5)

Cancel

Figura 6-30: Cuadro de didlogo Call Subroutine (Llamar
subrutina)

En el campo Name (Nombre), ingrese el nombre de la
subrutina.

Notas: Utilice el comando Call Subroutine (Llamar
subrutina) desde el programa principal o desde otro
comando de subrutina.

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

Puede llamar una subrutina desde una secuencia de Visual
Basic que esté 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.

Después de ejecutar la subrutina, el programa reanuda la
ejecucion desde la linea que sigue al comando Call
Subroutine (Llamar subrutina).
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RU Pro Activa la subrutina seleccionada. Se muestra el cuadro de
RUN dialogo en la Figura 6-31.

Subroutine Run Subroutine §|

Subrouting name:

| [

Program | Execute | Cancel |

Figura 6-31: Cuadro de dialogo Run Subroutine (Ejecutar
subrutina)

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

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

LA 1,2, Marca una linea en el programa para usar como referencia
Label Pro | por un comando Jump (Saltar). Se muestra el cuadro de
didlogo en la Figura 6-32.
Label X]
Label:
[
0K Cancel

Figura 6-32: Cuadro de didlogo Label (Etiqueta)

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

No incluya espacios en blanco, utilice un guion bajo.
No utilice el mismo nombre de etiqueta méas de una vez.

PS 2, Indica a Scorbase que imprima los datos que contienen
Print to Pro | secuencias, mensajes y valores de variables en un archivo
Screen & de registro o ventana de mensaje, 0 en ambos. Se muestra el
SCORBASE 78 Manual del usuario
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Log cuadro de dialogo en la Figura 6-33.

Tesk:

Print tar
" Screen

" Lag File

* Screen and Log File

ak | Cancel |

Figura 6-33: Cuadro de dialogo Print (Imprimir)

Ingrese un texto de hasta 47 caracteres incluidos los
espacios.

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

Haga clic en el destino de impresion deseado.
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SM

Send
Message

Pro

Envia un mensaje a MANAGER, al controlador del
dispositivo del robot, al controlador del dispositivo de CNC
o al controlador del dispositivo.

Send Message ['5_<|

Send Taor |M.-'1'-.N.-'1'-.GEH ﬂ

Ruobat Device Driver
CHC Device Driver
Device Driver

Type:

Tasgk [D: |TASKE_ID

O, | Cancel |

Figura 6-34: Cuadro de didlogo Send Message (Device) (Enviar
mensaje [Dispositivo]

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.

Send Message f@
Send Tar |M.-5'-.N.-’-'-.GEFE j
Type: | ﬂ
$Start
Task ID: |3 oh

OF. | Cancel |

Figura 6-35: Cuadro de didlogo Send Message (Manager)
(Enviar mensaje [Manager]

Para otros controladores del dispositivo, escriba el ID del
dispositivo que desea que reciba el mensaje e ingrese la
secuencia a enviar.
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MC Pro Envia un comando al Controlador del dispositivo de CNC.
Send Este es el mismo cuadro de dialogo que para el comando
Command 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.

Send Message E'
Send To: |ENE Device Driver j
Device |0: |
™ Shing

{* Cormmand

Cancel

Figura 6-36: Cuadro de didlogo Send Command (CNC Device)
(Enviar comando [Dispositivo de CNC]

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

LS Pro | Carga una secuencia de Visual Basic a traves del siguiente
Load Script cuadro de dialogo:
Load Script
File name:

AG‘J CIt.\VBS

Cancel

Figura 6-37: Cuadro de dialogo Load Script Code (Cargar
codigo de secuencia)

La secuencia debe ubicarse en el mismo subdirectorio que
el archivo del proyecto de Scorbase. Debe asegurarse de
que el comando LSse 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 nombres duplicados.
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EN Pro Este comando simplemente ingresa el comando End

End (Finalizar) en la linea del programa seleccionada. Marca el
Program final del programa. Puede usarse en mas de una subrutina,
tales como subrutinas que responden a diferentes
condiciones de error.

Comandos de Entrada/Salida

Workspace ¥ | Workspace

3]

Project  Commands l Project Commands l

! -7 AXI5 CONTROL
+-[_] PROGRAM FLOW plEE L PR OGRAM FLOW
-3 INPUTS & OUTPUTS -3 INPUTS & OUTPUTS

I Ifinputd_Ordump... E I [flnputd_Ondump...

OM TumOnOutputd ... 3 0 Onlnputint_OnSub...

OF  TurnOfOukputd_... Enablelntermpti_...

WwF  WaitForDigitallnputtt_OF... ] OM  TumOnOutputs

E Al SettnalogOutputd_. .

E Al SefyanableT odnaloglnputd_. .
] W waitForDigitallnputs_On...
3 WE WwWoaitForDigitallnputd_Off. .

Nivel 1y 2 — Inicial y Avanzado Pro — Profesional

Figura 6-38: Arbol de comando - Rama Entradas y Salidas

v 4] El
Wi waitForDigitallnputs_Or... ] Dl Disablelnteruptit_

] OF  TunOffOutput_ .
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'u Il
If Input #

On/Off Jump

1,2,
Pro

Hace que el programa salte a una etiqueta o llame a una
subrutina, si el estado de la entrada digital testeada coincide
con el estado especificado (On u Off). Se muestra el cuadro
de dialogo en la Figura 6-39.

i On
£ 0ff

Input Murnber: || ﬂ

" Jump ta Label: |
" Call Subroutine:

k. LCanicel |

Figura 6-39: Cuadro de dialogo If Input

En el campo Input Number (NUmero de entrada), ingrese el
numero de entrada digital (1-8) o una variable.

Seleccione On u Off para el estado de la entrada.

Seleccione Jump (Saltar) o Call Subroutine (Llamar
subrutina); luego complete el campo activo.

En el campo Jump to Label (Saltar a etiqueta), ingrese el
nombre de una etiqueta.

En el campo Call Subroutine (Llamar subrutina), ingrese el
nombre de una subrutina o de una variable.

Ol

On Input
Interrupt #
On/Off

Pro

Define la condicion de un servicio de interrupcion de
entrada. El servicio (Call Subroutine [Llamar subrutina] o
Run Subroutine [Ejecutar subrutina]) se realizara siempre
que se cumpla la condicién (estado de entrada),
independientemente de la posicién actual del puntero del
programa. Se muestra el cuadro de dialogo en la

Figura 6-40.

On Input Interrupt

& 0On

Input Number: | LI (@]

* Call Subroutine: |

" Run Subroutine:

l oK | Cancel |

Figura 6-40: Cuadro de didlogo On Input Interrupt (Sobre la
interrupcion de entrada)
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Input Number

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
interrupcion.

On/Off

Seleccione el estado de la entrada.

Call Subroutine

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

Run Subroutine

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

Un comando de interrupcion hace que el programa detenga el
comando que 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 complete 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 interrupcién puede desactivarse y activarse
mediante los comandos El (Enable Interrupt) (Activar
interrupcion) y DI (Disable Interrupt) (Desactivar
interrupcidn) que se describen a continuacion.

Ejemplo:
On Input Interrupt
% On
Input Number: |1 v :(“ o
@ Call Subroutine: |GETO01

" Run Subroutine:

Cancel I

Figura 6-41: Cuadro de dialogo On Input Interrupt (Call) Sobre una
interrupcioén de entrada (Llamar)

Se inserta la siguiente linea de cddigo:

On Input Interrupt 1 On Call Subroutine
GET001

Cuando Input 1 (Entrada 1) esta activada, el programa llama
inmediatamente a la subrutina GETO001. Si hay algun eje en
movimiento cuando ocurre la interrupcion, se detendra
inmediatamente. Cuando se completa la subrutina (se llega al
comando Return from Subroutine [Regreso de la subrutina]),
los ejes volveran a la posicion y al estado en el que estaban al
momento de la interrupcidn y el programa continuara desde ese
punto.

Dl

Disable
Interrupt #

Pro

Desactiva la interrupcion de entrada especificada. Cuando una
interrupcion esté inactiva, se ignora hasta que el comando EI
(Enable Interrupt) (Activar interrupcion) la active. Se muestra
el cuadro de dilogo en la Figura 6-42.

Disable f Enable Interrupt

" Enable

[nput Murnber: | ﬂ  Dieti
* Disable

0k, Cancel |

Figura 6-42: Cuadro de didlogo Disable Interrupt (Desactivar
interrupcion)

Input Number | Ingrese un nimero de entrada, una variable
o0 la palabra ALL.
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Enable/Disable | Seleccione Enable (Activar) para modificar
el comando.

El

Enable
Interrupt #

Pro

Activa la interrupcion de entrada especificada. Se muestra el
cuadro de dialogo en la Figura 6-43.

Disable f Enable Interrupt

" Enahle
+ Dizable

ok | Cancel |

Figura 6-43: Cuadro de dialogo Enable Interrupt (Activar
interrupcion)

Input Mumber: | j

Cuando una interrupcion esta activa, esta esperando un estado
determinado de interrupcion (definido mediante el comando Ol
[On Interrupt] [Sobre la interrupcion] descripto anteriormente).

Input Number Ingrese un nimero de entrada, una
variable o la palabra ALL.

Enable/Disable | Seleccione Disable (Desactivar) para
modificar el comando.

! = ON
e Turn On

Output #

1,2,
Pro

Define el estado de la salida digital especificada en On. Se
muestra el cuadro de dialogo en la Figura 6-44.

Output Hurmber; | j

& 0On
& Digital i

" Analog

Figura 6-44: Cuadro de didlogo Turn On Output (Activar salida)

Output Number | Seleccione un nimero o escriba el
nombre de una variable.

La configuracion por defecto de Digital y On puede cambiarse.
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o OF 1,2, | Define el estado de la salida digital especificada Off. Se
= Turn Off Pro | muestra el cuadro de dialogo en la Figura 6-45.
Output #
Output Mumber: | j
C On
 Digital o 0ff
" Analog
ok Cancel |
Figura 6-45: Cuadro de dialogo Turn Off Output (Desctivar salida)
Output Seleccione un nimero o escriba el
Number nombre de una variable.
La configuracion por defecto de Digital y Off puede
cambiarse.
AO Pro Define el estado de la salida analdgica especificada. Se
Set Analog muestra el cuadro de dialogo en la Figura 6-46.
Output #

Set Analog Output

Cutput Mumber: || j

" Digital Yalue Fange: 0...255
* Analog |

ok | Cancel |

salida analdgica)

Figura 6-46: Cuadro de dialogo Set Analog Output (Definir

Number

Output Ingrese un nimero (1 0 2) o una variable.

Value Range | 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 analdgica por defecto puede cambiarse:
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Al

Set Variable to
Analog Input #

Pro

Define el valor de la entrada analogica especificada para una
variable. Se muestra el cuadro de dialogo en la Figura 6-47.

Set Variable X

Function
[&nalog Input bt

Variable Name

I

Analog Input Number

o]

Cancel I

Figura 6-47: Cuadro de didlogo Set Variable (Analog) (Definir
variable [analdgica])

Variable Name

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

Analog Input
Number

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

Consulte también la descripcion de los comandos de Set
Variable (Definir variable) en las secciones anteriores de

este capitulo.
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WN

Wait For
Digital Input
# On

2, Pro

Hace esperar al programa, si el estado de la entrada digital
testeada es On (Activado). Se muestra el cuadro de didlogo
en la Figura 6-47.

Wait For Digital Input §|

Input Murmber: || j

£ Off

k. Cancel |

Figura 6-48: Cuadro de dialogo Wait For Digital Input (Esperar
entrada digital)

En el campo Input Number (NUmero de entrada), ingrese el
namero de entrada digital (1-16) o una variable.

WN

Wait For
Digital Input
# Off

2, Pro

Hace esperar al programa, si el estado de la entrada digital
testeada es Off (Desactivado). Se muestra el cuadro de
dialogo en la Figura 6-48.

Wait For Digital Input §|

Input Hurnber: || j

C On

& 0jf

k. Cancel |

Figura 6-49: Cuadro de didlogo Wait For Digital Input (Esperar
entrada digital)

En el campo Input Number (NUmero de entrada), ingrese el
namero de entrada digital (1-16) o una variable.

Comandos avanzados

Los comandos avanzados se visualizan en el Arbol de comando al seleccionar
Menu Options | Advanced Options | Advanced Commands (Opciones |

Opciones avanzadas | Comandos avanzados).
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Workspace

Project  Commands

+-[_] AxIS CONTROL
+-[_] PROGRAM FLOW
+-_] INFUTS & OUTPUTS

P SetParameteryalue. .

Pro — Profesional

Figura 6-50: Arbol de comando - Comandos avanzados

upP

Set

Use Parameter

Use Parameter Set

Pro Especifica el Conjunto de pardmetros a utilizar. Se
muestra el cuadro de didlogo en la Figura 6-51.

Parameter zet name:

haga clic en OK.

informacion adicional.

Figura 6-51: Cuadro de dialogo Use Parameter Set (Usar
conjunto de parametros)

Abra la lista desplegable para seleccionar el
Parameter Set (Conjunto de parametros) deseado y

En el tiempo de ejecucion del programa se puede
modificar el conjunto de parametros y luego volver al
conjunto de parametros por defecto mas adelante en
el programa o la proxima vez que inicie Scorbase.
Consulte la seccion de la ventana Parameter Set
(Conjunto de parametros) en la pagina 10-12 para
obtener mas informacion.

Consulte Ventana Parameter Set (Conjunto de
pardmetros) en la pagina 114 para obtener
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PV

Set Parameter
Value

Pro

Define el valor para un parametro de dispositivo
seleccionado por nombre. Se muestra el cuadro de
dialogo en la Figura 6-52.

Set Parameter Value §|

Az Marne: Yalue:

|H0b0t

Section: Limits

Key: Bazetnglel

Dezcription: Lower limit of asis motion, in angles [dearees),
from harizontal reference position for asis 1

| |Basetnglet ~| |1455

Lancel ‘

Figura 6-52: Cuadro de dialogo Set Parameter Value
(Definir valor del parametro)

AXis

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

Name

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

Value

Ingrese el nuevo valor.

Los detalles del parametro seleccionado se visualizan
autométicamente.

Manual del usuario
200030-ES-EN, Rev. C

91 SCORBASE
Edicién del programa



Comandos de vision

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

Workspace

Project Commands l

+-[1 &%15 CONTROL

+-[_7 PROGRAM FLOW

+-3 IMPUTS & OUTPUTS

VISI0W COMMANDS
SH  Snap...

FO  FindObject...

FB FindBlobsz...

5P SetPogition...

EF EstermalFunction...

GY  Getvalue...

CT ChangeTahble...

R

Pro — Profesional

Figura 6-53: Arbol de comando - Comandos de vision
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Programacion de variables

El lenguaje de Scorbase permite la programacion de variables. Las variables
permiten escribir comandos que se van modificando 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 computo). Consulte la seccion Edicion
del programa en la pagina 53.

Los nombres de variable pueden tener hasta 22 caracteres. Sin embargo, se
recomienda usar nombres significativos que sean lo mas 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 cargadas en la memoria. ElI nombre de la variable debe
comenzar con SCRIPT., por ejemplo: SCRIPT.A. Los valores se pueden
transferir desde y hacia variables en secuencias externas de Visual Basic.

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

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

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

SCORBASE

Q Urndefined wariable: r

Figura 7-1: Mensaje de error Undefined Variable (Variable indefinida)
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Uso de una variable en lugar de un valor
numerico

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 el
robot a la posicion “stationl” y enciende “lamp”. Usar un nombre significativo
para la variable facilita los procesos de programacion, depuracion y
mantenimiento.
Ejemplo #2

Set variable pos
Start:

Il
o

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:

Il
(@)

Set variable tested
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
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Return from subroutine

En este ejemplo, el programa escanea las entradas digitales 1 a 8 de forma
secuencial en un lazo sin fin.

Si la entrada testeada es On, el programa activa la salida correspondiente.
Si la entrada testeada es Off, el programa desactiva la salida correspondiente.

Supervision del valor de la variable

Para supervisar el valor de una variable, Scorbase ofrece las siguientes
herramientas:

6. 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.

7. 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.

8. El comando Print to Screen & Log (PS) (Impresion de pantalla 'y
registro [PS]) 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.

Ejemplo:
Set Variable z

Il
()]

Set Variable x

Set Variable y = x - z

4 4

Print to screen z="z' x="x'" y="y’
Cuando el programa esta en funcionamiento, se visualizan los siguientes

mensajes en la barra de estado:

9. Cuando se ejecuta la primera linea, el mensaje es z=5.

10. Cuando se ejecuta la segunda linea, el mensaje es x=9.

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

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

Dialog E
D ate Time kezzage

0B/27/01 234602

Figura 7-2: Ventana de didlogo Variable Status (Estado variable)
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Ejecucion del programa

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

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

Ejecucion de un programa

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

e Haga clic en el icono Run (Ejecutar) en la barra de herramientas.
o Seleccione una de las opciones de ejecucion desde el mend Run (Ejecutar).
e Presione la tecla de funcion.

— Single line (F6) Ejecuta la linea que esta seleccionada (resaltada).
—
—
A
— Single cycle (F7) Ejecuta el programa desde la linea que esta
— seleccionada (resaltada). La ejecucion se detiene
— después de la ejecucion de la ultima linea.
- Continuous (F8) Ejecuta el programa desde la Iin,ea queestd ,
- seleccionada (resaltada). Después de la ejecucion
— e s - -7
- de la tltima linea, la ejecucion del programa
continlia desde la primera linea.
La tecla [Run] (Ejecutar) en el Mando manual no se puede usar para iniciar la
ejecucion de los programas de Scorbase.
Nota: Siempre reinicie la ejecucion 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.).
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Detencidn 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 Haga clic en el icono apropiado en la barra de herramientas.

e Seleccione Menu Run | Stop (Ejecutar | Detener), 0 Menu 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
[DETENER]) 0 F10 (PAUSE [PAUSAR]).

e Para DETENER el programa, también puede pulsar el boton rojo
EMERGENCY (EMERGENCIA) en el controlador o presionar la tecla
ABORT (CANCELAR) en el Mando manual (si esta instalado).

Stop (F9) La ejecucion del programa se detiene

inmediatamente. Utilice este comando solo en
caso de emergencia.

Si la estacion de trabajo esta conectada solo a un
robot estatico, como un ER 9Pro, el comando
STOP (DETENER) 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
(DETENER) 0 F9, se llama a la subrutina
ON_STOP.

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

& Program - ( Untitled )

XENNED W WRPEF

1| Set Subroutine ON_STOP
2 Send Message STOP to Device Driver ID 2
3 Return from Subroutine

A

Figura 8-1: Ventana Program (Programa) —
Subrutina ON_STOP.

SCORBASE
Ejecucion del programa
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la ejecucion del comando actual. De esta forma,
los ejes pueden continuar moviéndose (para
completar su movimiento) después de que se
emitio el comando Pause (Pausa).

I I Pause (F10) Detiene la ejecucion del programa solo despues de

Subrutinas de ejecucidon automaética

Hay tres subrutinas de ejecucion automatica en Scorbase.

La primera es la subrutina ON_STOP. Consulte arriba para obtener mas
detalles.

La segunda es la subrutina INITC. La subrutina se ejecuta automaticamente en
estas tres situaciones:

1. Al volver a cargar un proyecto de Scorebase en el arranque de la
aplicacion de Scorbase.

2. Cuando el controlador del dispositivo Open CIM de Scorbase recibe
un mensaje de inicializacion del CIM Manager.

3. Cuando el usuario selecciona manualmente ya sea el modo
Auténomo o el modo En linea desde la Pantalla de Open CIM de
Scorbase.

La Gltima subrutina de ejecucion automatica es AUTOEXEC. La
SUBRUTINA AUTOEXEC aparece en la secuencia que se genera
automaticamente cada vez que Scorbase recibe los mensajes Pick and place
(Tomar y colocar) o Place (Colocar) del CIM Manager.

Barras de cuadro de dialogo de Entradas y
Salidas

Barras de cuadros de dialogo de Entradas y Salidas digitales

Las barras de cuadro de dialogo de Entradas y Salidas digitales muestran el
estado de las entradas y salidas digitales del controlador. La visualizacion esta
disponible en todos los modos de funcionamiento.

| Digital Inputs: ‘1fzl3 a5 (B 78910 111213/ 14/ 1516

Figure 8-2: Barra de cuadro de didlogo Digital Input (Entrada digital)

| Digital Outputs: 12 3 4 5 6 7 8 910 11 12 13 14 15 16

Figura 8-3: Barra de cuadro de dialogo Digital Output (Salida digital)

En ambas barras de cuadro de dialogo, cuando el estado de E/S es Off (falso),
el nimero 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.
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Si Scorbase esta en modo En linea, los dieciséis LED de Salida/Entrada del
panel frontal del Controlador indican el estado de E/S.

Si Scorbase estad en modo En linea, al hacer clic en un nimero de salida en la
barra de cuadro de diélogo de Salida digital se modifica el estado de las salidas
digitales del controlador.

La barra de cuadro de dialogo de Salida digital también puede usarse para
simular el estado de las entradas digitales del Controlador. Esta opcion es (il
para verificar el comando If Input#_onJump.

Barras de cuadro de didlogo de Entradas y Salidas analdgicas

Scorbase puede supervisar y controlar cuatro (4) entradas analdgicas y dos (2)
salidas analdgicas. Las barras de cuadro de dialogo de Entradas y Salidas
anal6gicas muestran los valores de las Entradas y Salidas analégicas del
controlador. Estas barras de cuadro de dialogo también pueden abrirse o
cerrarse usando los comandos Menu View | Show All Dialog Bars (Ver |
Mostrar todas las barras de cuadro de didlogo o Menu View | Close Al
Dialog Bars (Ver | Cerrar todas las barras de cuadro de dialogo.

=l Analog |nputs: 1: 0 20 ] 40
Figura 8-4: Barra de cuadro de didlogo Analog Input (Entrada analdgica)

=l Analog Outputs: 1: n 2 0

Figura 8-5: Barra de cuadro de dialogo Analog Output (Salida analdgica)

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 esta
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 ndmero.

o Ultilice el comando AO (Set Analog Output #) (Definir salida anal6gica)
y ejecute esta linea.
Cuando el controlador recibe una sefial de Entrada analdgica de un dispositivo

externo, el valor de la sefial (0-255) se refleja en el campo Input Value (Valor
de entrada).
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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 un mensaje para el archivo de registro, haga clic en Log File
(Archivo de registro) o Screen and Log File (Pantalla y archivo de registro).

Text:

Print o
" Screen

" LogFile

* Screen and Log File

(1] Cancel |

Figura 8-6: Comando Print to Screen (Impresion de pantalla)

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.
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Gestion de archivos del
proyecto

Un proyecto de Scorbase incluye los siguientes archivos:

Programa Scorbase (extension de archivo *.SBP)

Archivos de posicion registrada (extension de archivo *.PNT)

Datos del proyecto (extension de archivo *.WS)

Imagen gréfica (si Robocell esta instalado - archivo con extension *.3DC).

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 9Pro o ER 14Pro (segun el robot que
esté utilizando para el proyecto).

Gestion de proyectos

Los archivos de proyecto de Scorbase se gestionan a traves de las herramientas
de archivo estandar de Windows, a las cuales puede acceder a través de los
iconos o del menu File (Archivo). Para obtener detalles sobre las opciones del
menu File (Archivo), consulte el Capitulo 3.
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Configuracion del sistema

Scorbase ofrece las siguientes opciones para la configuracién del sistema:
e Opciones de disefio de Window (Ventana).
o Experience level (Nivel de experiencia).
e Hardware setupt (Configuracion de Hardware).

Opciones de disefio de Window (Ventana)

Menud Window (Ventana)

mm Help

Teach & Edit

Run Screen
Project Screen
Open CIM Screen
User Screen

Save User Screen

v 1 Program - { Untitled )

Figura 10-1: Menu Window (Ventana)

Las opciones de visualizacién permiten un uso éptimo del area de pantalla.
Scorbase ofrece cinco opciones de visualizacion basica 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.
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Simulation & Teach (Simulacion y ensefianza)

&Y RoboCell for SCORBOT-ER 9Pro - EXCEL-EX1
File Edit Run

@ DS H =g
& program - EXCEL-EX1 [ X]

Options  Wiew 30 Image Window Help

£5 on o M| | e | Wl L@@

3% 3%
FRemark: 1. Open Excel application

Remark: 2. Transfer robot position Cartesian coordinates to Exc
Remark: 3. Build robot t speed distribution table.
Remark: 4. Create chart

Load script file: EXCEL-EX1 VBS

Call Subroutine SCRIPT.WELCOME

Call Subroutine SCRIPT.OPEN_EXCEL

Set Variable CANNOT_LAUNCH_EXCEL = SCRIPT.ISERROR
If CANNOT_LAUNCH_EXCEL <> 0 Jump to END_EXCEL_DEM(
Set Vanable | =1

LOOP1:

Set Variable X to the Cartesian 1 Coordinate at Position |

Set Variable Y to the Cartesian 2 Coordinate at Position |

Set Variable Z to the Cartesian 3 Coordinate at Position |

Call Subroutine SCRIPT.ADD_POINTIL. X. ¥. 2]

Set Variable | =1+1

Ifl <= 3 Jump to LOOP1

Go to Position 3 Speed 50 (%)

Set Variable SPEED =1

Call Subroutine SCRIPT.DURATION_TITLE

LOOP2:

Call Subroutine CYCLE

Set Variable SPEED = SPEED + 1

Call Subroutine SCRIPT.SET_YALUE [8. SPEED. DURATION] 3

Manual Movement [%] Teach Positions {Simple) X Workspace [x]
C donts |F xvZ S mu - Paosition Mumber — |nclude Ares -: |
- |1 'l ¥ Robot [ Peripheralz

¥ ¥ zZ P R & Speed
‘il B | & sbsolue " Duration

™| 1| z2]3]4]5
Elililililﬂ Expand  Relative to: |5D ‘l

Project  Commands

#-[ AXI5 CONTROL -
-0 PROGRAM FLOW E
-3 INPUTS & DUTFPUTS
-1 ADVANCED COMMANDS =

Jll XYe: R(mm): [335.50 lmm} | -42.00 Zmm]: | 93626 Pldeg) | 10.00 R(deg): | 0.00 |
|J =l Encoder Counts: 1:10 EA] 30 40 50 6:0 70 3] |
|Ready [Tnsert | &2 simulation |

Figura 10-2: Pantalla Simulation and Teach (Simulacion y ensefianza)
Disponible solo si Robocell esta instalado. Esta opcidn de disefio muestra las

siguientes ventanas:
e Program (Programa) que contiene el programa de Scorbase.
e Imagen 3D

e Cuadro de didlogo Manual Movement (Movimiento manual)
e Cuadro de dialogo Teach Positions (Ensefiar posiciones)
e Workspace (Lugar de trabajo) que muestra:
e Pestafia Project (Proyecto)
e Pestafia Commands (Comandos)
Para obtener mas informacion, consulte el Manual del usuario de Robocell.
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Teach & Edit (Ensefiar y editar)

&% SCORBASE for SCORBOT ER 9Pro - RunProgram?

Fie Edit Bun Options Yiew Window Help

@ DSd| = E s 7 | WY L3 Ay

B Program - RunProgram1 |_”E|&| workspace ]
’—_‘ Project  Commands

#kﬁﬁ\o ’@)ﬂ?i ’Uwrr +IDA><\5CUNTHUL

o I %1 PROGRAM FLOW

k: ultitasking
2 Hemark Threads synchmmzalmn (termination) by END LIJIJP alobal variable w1 INPUTS & DUTPUTS
3| Remark:
4|Set Variable COUNTER =0
5|Set Variable END_LOOP =0
6|FIRST:
7| Run Subroutine FIRST
8| Wait 10 [10ths of seconds]
9/1f COUNTER < 5 Jump to FIRST
10| Set Variable END_LOOP =1
11 Remark. *====sr==ssszassszzasz
12| Set Subroutine FIRST
13| Set Variable COUNTER = COUNTER + 1
14| Print to Screen: FIRST_"COUNTER®
15| Wait Until END_LOOP == 1 is True
16| Return from Subroutine
17

& Joints | R Speed:|50

each Positions {Simple

Pazsition Number — |nolude Axes 'K\
*| ¥ Robot | Peripherals

1 s 5 7 g & Speed

3
2] A ‘ . | " Absolute " Duration
S| o0 |w|E Expand " Relative ta: 50 >2

2 Digital Inputs [reirelrel s el 7 e rer o a1 (421931 741158

4 5
4|5
R|T

Insert &2 Offline

Figura 10-3: Pantalla Teach & Edit (Ensefiar y editar)

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

e Program (Programa) que contiene el programa de Scorbase.
e Cuadro de didlogo Manual Movement (Movimiento manual)
e Cuadro de dialogo Teach Positions (Ensefiar posiciones)

o Workspace (Lugar de trabajo) que muestra:

e Pestafia Project (Proyecto)

e Pestafia Commands (Comandos)

Para abrir el disefio de Teach & Edit (Ensefiar y editar), seleccione Menu
Window | Teach & Edit (Ventana | Ensefiar y editar).
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Run Screen (Pantalla de ejecucién)

" SCORBASE for SCORBOT-ER 9Pro - RunProgram
File Edit Run Options Wiew Wwindow Hslp

@ oDEHEEE A | 4D 18 Py

& Program - RunProgram1

AN O ek R ]

Ll Remark: *** Multitasking demonstration 5 corbase program ™
2 Remark: Thieads synchronization [termination) by END_LOOP global variable
2 Remark:
4 Set Variable COUNTER =0
5 Set Variable END_LOOP =0
E FIRST:
7 Run Subroutine FIRST
8 Wait 10 [10ths of seconds)
9 If COUNTER < 5 Jump to FIRST
10 Set Variable END_LOOP =1
11 Remark; ™=
12 Set Subroutine FIRST
13 Set Variable COUNTER = COUNTER +1

14 Print to Screen: FIRST_"COUNTER®
15 Wait Until END_LOOP == 1 is True
16 Return from Subroutine

17
Z Digital Inputs: 10203 4 5 B 78 810011 12013 14/ 15 18/
Insert % Off-Line
Figura 10-4: Run Screen (Pantalla de ejecucion)
La opcion Run Screen (Pantalla de ejecucion) abre solo Program. Cuando el
programa esta en funcionamiento, se resalta la linea que esta en ejecucion y se
muestra la informacién del comando ejecutado en la barra de estado.
Para abrir el disefio de Run Screen (Pantalla de ejecucién), seleccione Menu
Window | Run Screen (Ventana | Pantalla de ejecucion).
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Project Screen (Pantalla del proyecto)

Y SCORBASE for SCORBOT-ER 9Pro - RunProgram1 EWEET
file Edit Run Options View Window Help
@ DSd| = E s 7 | W L3 Ay

B Program - RunProgram1 = |0 @ ‘larkspa:
Project  Commands
AYNND e GREE El # (L IS CONTROL
i} Remark: *™ Multitasking demonstiation Scorbase program ™ #-(_] PROGR&M FLOW
2|Remark: Threads synchronization (termination) by END_LOOP global variable w1 INPUTS & DUTPUTS
3| Remark:
4|Set Variable COUNTER =0
5|Set Variable END_LOOP =0
6|FIRST:
7| Run Subroutine FIRST
8| Wait 10 [10ths of seconds]
9/1f COUNTER < 5 Jump to FIRST
10| Set Variable END_LOOP =1
11 Remark. *====sr==ssszassszzasz
12| Set Subroutine FIRST
13| Set Variable COUNTER = COUNTER + 1
14| Print to Screen: FIRST_"COUNTER®
15| Wait Until END_LOOP == 1 is True
16| Return from Subroutine
17

* Positions - RunProgram ‘;”E‘g‘

Buis1 | Axis 2 | Anis3 | pwis d AxisS | AxisB | Axis7 | Axis B

5% (mm)| ¥ romi || Z (] || Pitch (deg)|| Roll(deg) || Courts | ounts | Courts ] 7

# | Coor

| # ] Fnoe | fuis 1| Awis 2 | Awis 3 Az 4 Az B Ayiz R | Axis 7 Axis AL Tune

2 Digital Inputs [reirelrel s el 7 e rer o a1 (421931 741158

Insert &2 Offline

Figura 10-5: Project Screen (Pantalla del proyecto)

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

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

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

BN SCORBASE for, SCORBOT-ER 4u - MICROCIM-DEMO
File Edit Run Options VYiew Window Help

@ D EHE == 9z |l ov o)A LY L2[Pr)

& Program - MICROCIM-DEMO

ol RSS2k 208 4 4515

2| Call Subroutine $PICK_AND_PLACE_0.1.3.15.2.0
3 Set Subroutine $PICK_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 PUT015
‘13 Return 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 [CNVY1)
17 Remark: The ER-4u robot serves the MINI-ASRS (M6AS2)
18| Set Subroutine GET015
19 Print to Screen: GET TEMPLATE FROM MINI-ASRS (M6AS2)
20| Go to Position 21 Speed 5
21| Open Gripper
22 Set Variable ABOVE_TEMPLATE_POSITION = SOURCE_DEVICE_INDEX + 11
23 Go to Position ABOVE_TEMPLATE_POSITION Speed 8
24/ Set Variable AT_TEMPLATE_POSITION = ABOVE_TEMPLATE_POSITION -10
25| Go Linear to Position AT_TEMPLATE_POSITION Speed 2
26 Close Gripper
27 Go Linear to Position ABOVE_TEMPLATE_POSITION Speed 2
28 Go to Position 21 Speed 5
29 Go to Position 20 Speed 5
30| Go Linear to Position 2 Speed 2
31| Open Gripper
32 Go to Position 20 Speed 5

M Open ClMDeviceDriver -UsBC1 . [-[9]¥X]
I Ema

[Dperation Mode CIM Messages
[Eln-Line -~ Start new sessior

Task History

% Complete from Pick and Place File

(3] Cannot connect to
MANAGER

|

Open CIM path: [C:\Proaram Files\Intelitek\SCORBASE\AGVACIMFlexWwWS 14 | IP address: [ 172161221
Insert | &2 Off-Line

Figura 10-6: Open CIM Screen (Pantalla de Open CIM)
La opcion Open CIM Screen (Pantalla de Open CIM) muestra lo siguiente:

e Program (Programa) que contiene el programa de Scorbase.
e La ventana Open CIM Device Driver (Controlador del dispositivo de Open

CIM) que incluye:

« Barrade herramientas con boténparala ', | detencion manual
« Selector del modo de operacion o

« Enlinea

« Simulacién

« Auténomo. Al seleccionar esta opcion, puede presionar el icono = en
la barra de herramientas para abrir el cuadro de didlogo TCP/IP y
establecer las comunicaciones con otras aplicaciones de Open CIM.

TCP/IP Status

Iv Enable TCR/AP

ak. | Cancel |
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« Panel de historial de tareas

« Porcentaje completo desde el archivo Pick & Place (Tomar y
ubicar)

« Panel de mensajes de CIM
« Ventana de mensajes

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

User Screen (Pantalla del usuario); Save User Screen (Guardar pantalla del

usuario)

Teach & Edit [
| RunScreen [
Project Screen
,! Open CIM Screen

User Screen I

! Save User Screen

v 1 Program - MICROCIM-DEMO

Figura 10-7: Menu Window (Ventana) — Seleccione User Screen (Pantalla del usuario)

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 segun las necesidades del proyecto. Esto
es Util cuando se especificaron una 0 mas barras de cuadro de dialogo en el
menu Mena View (Ver). Consulte la seccion Opciones de visualizacion de la
barra de cuadro de dialogo en la pagina 119.

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

Cuando desee utilizar ese disefio nuevamente, seleccione Mena Window |
User Screen (Ventana | Pantalla del usuario).

Otras opciones

Menu Options (Opciones)
Hardware Setup (Configuracion de Hardware)

Scorbase permite definir los dispositivos que estan conectados y son operados
por el controlador, segun el Robot y pinza utilizados, para un maximo de cuatro
ejes. Los siguientes dispositivos periféricos pueden conectarse al Controlador
USB:
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lalda e Yiew  wWindow  Help

on - Line
Cff - Line

Hardware Setup

Maintenance k

v Line Mumber
Reload Last Project at Startup

v Level 1
Level 2
Pro

Advanced Options. ..

Figura 10-8: Menu Options (Opciones) - Hardware Setup (Configuracién de

hardware)
NUmero de Descripcion
catalogo
001009 Mesa giratoria, 24V
001010 Cinta transportadora
(gris), 24V
001013 Tabla lineal de
0,3m, 24V
001014 Tabla de XY, 24V
001016 Base deslizante
lineal de 1m,
transmision por
correa, 24V
001017 Base deslizante
lineal de 1,8 m,
transmision por
correa, 24V
001234 Kit del motor
[127:7:1], 24V

Nota: Para obtener mas informacion, pongase en contacto con su distribuidor
local.
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No cambie la configuracién de hardware a menos que esté autorizado para hacerlo. Para definir
los dispositivos, seleccione Menu Options | Hardware Setup (Opciones | Configuracion de
hardware). Se abre el cuadro de dialogo Hardware Setup (Configuracion de hardware). Haga clic
en la flecha para abrir la lista de dispositivos disponibles y haga clic en el dispositivo deseado.

Fiobot Gripper Type Peripheralz
SCOREOTER 9u Preumatic ~|
Connected to output #: m Auig B |F|otar_l,J Table, 24% ﬂ
Output state for clozed gipper: | & Of ¢ On Az T |EonveyurBeIt [gray], 24W ﬂ

Duration (1410 sec.); |3 Az B |Slidebase 1.0m, Belt-drive ﬂ

Figura 10-10: Cuadro de dialogo Hardware

Hardware Setup E|
Fiobot Gripper Type Peripherals
SCOREOTER 3u - Servn ~|
~ e Byis 7 | Conveyor Belt [gray), 24y ﬂ

Mot Connected
(Botary Table, 24
[Qraw), 24¥
Slidebase 1.0m, Belt-drive
Slidebase 1.8m, Belt-drive
Motar Kit [127 7:1], 24V

iz B
ok Cancel

Figura 10-9: Cuadro de dialogo Hardware Setup Peripherals
(Dispositivos periféricos de configuracion de hardware) con los
parametros por defecto
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La seccion Gripper Type (Tipo de pinza) permite elegir entre una servopinza
Yy una pinza neumatica. Si selecciona Pneumatic (Neumatica) en el menu

desplegable, debe definir los siguientes puntos:
o Lasalida digital a la cual est4 conectada la pinza.
e El estado de salida de la pinza.
e El tiempo después del cual Scorbase pasara al siguiente comando

Cuando se selecciona Pneumatic (Neumética), aparece un menu desplegable
del Eje 6 en la seccion Peripherals (Dispositivos periféricos). Esto se debe a
que la pinza neumética no utiliza ejes. Por ende, puede seleccionar un
dispositivo periférico adicional para usar en el eje 6.

Fobat Gripper Type Peripherals
SCOREOTER 9u |
Connected to autput #: m Az B |F|utary Table, 24 j
Output state for closed gripper; | @ 0 ¢ On Axiz 7 |Eonve_l,lnr Belt [gray]. 24 j
Duration 1410 sec ) |3 Az B: |S|idebase 1.0m, Belt-drive j
LCancel

Figura 10-11: Cuadro de didlogo Hardware Setup (Configuracion de hardware) Gripper Type
(Tipo de pinza) con seleccion de pinza neumatica

Har dware Setup gl
Robot Gripper Type Peripherals
SCOREOTER 9u | Preumatic -
Connected to output #: |1 - Axiz B |Rotary Table, 24Y ﬂ

Mot Connected
(Hotany Table 244

Conveyor Belt [gray), 24%
Slidebase 1.0m, Belt-drive

. ) o |Slidebaze 1.8m, Bel-drive
Duration (1710 sec.) |3 A B | otor kit (127.7.1), 24

Figura 10-12: Cuadro de didlogo Hardware Setup (Configuracion de hardware) Peripherals
(Dispositivos periféricos) con configuracion por defecto para el eje 6

Output state for closed gripper: | @ O ¢ On Axiz 7
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La opcion Hardware Setup (Configuracién de hardware) también le permite
trabajar con un robot diferente al seleccionado durante la instalacion. Para
hacerlo, haga clic en el botdn de radio Robot.

Hardware Setup fgl

Robat Gripper Type

Servo j

Peripherals

SCORBOT-ER 9PRO ]

SCORBOT-ER SFRO

SCOREOTER 14PRO e
3 i Bis T |Eonvey0rBelt [aray). 24 ﬂ
Avis B: | Slidebase 1.0m, Beltdive =l

Ok LCancel

Figura 10-13: Cuadro de didlogo Hardware Setup (Configuracion de hardware) Robot

Si selecciona SCORA-ER 14PRO, aparecera un menu desplegable del eje 5 en
la seccion Peripherals (Dispositivos periféricos). Esto se debe a que SCORA-
ER 14Pro solo tiene 4 ejes. Por ende, puede seleccionar un dispositivo
periférico adicional para usar en el eje 5.

Ademas, aparece una seccion Warning Light (Luz de advertencia) que le
permite seleccionar el eje (1-4) que desea asignar a la luz de advertencia del
menu desplegable Connected to digital output #: (Conectada a la salida digital

N.%).
Hardware Setup gl
Fiobot Gripper Type Peripherals
Prieumatic j Az B |H0lal_|,l Table, 24 j
Connected to digital output #: |1 - Bz B |Eonveyor Belt [aray), 24v ﬂ
waming Light Output state for closed gripper: | & Of On Az 7 |S|idebase 1.0m, Belt-dive j
C ted ta digital output #:
FTNEEIEE i Clnal BLipy Diuration [1 A0 SBC.]Z 2 Az 5 |M0tl:||' K.it [1 2??1], 244 ﬂ
2 -
] LCancel
Figura 10-14: Hardware Setup (Configuracion de hardware) para SCORA-ER 14Pro
Seleccione el robot deseado y haga clic en OK.
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Ventana Parameter Set (Conjunto de parametros)

Parameter Set:  SDEFAULT
*
W Ea
Robot | auis1 | Awis2 | Awis 3 | fuis 4 | Avis5 | Avis B | A7 | Aviss |
Description Walug ~
Lowaer limit of axis motion, in angles (degrees). from horizontal reference position for axis 1 145.6
Upper limit of axis motion, in anales (degrees). from horizontal reference position for axis 1 -1256
Lower limit of awis mation, in anales [degress), fom horizontsl reference position for axis 2 443
Upper limit of axis motion, in anales [degrees), from harizontal reference position for axis 2 0.8
Lower limit of axis motion, in angles [degrees). from horizontal reference position for axis 3 11816
Upper limit of axis motion, in angles [degrees). from horizontal reference position for axis 3 913
Lower limit of axis motion, in angles [degrees), from harizontal reference position for axis 4 9832
Upper limit of auis motion, in anales [degrees). from harizantal reference position for asis 4 985
Lovaer limit of axis motion, in angles [degrees). from horizontal reference position for axis 5 369.1
Upper limit of axis motion, in anales [degrees). from harizantal reference position for axis 5 -367.6
Lower it of working ervelope radius, in meters 0.05
Upper limit of working envelope radius, in meters 1154
Lower limit of Z coordinate, in meters 0165
Upper limit of Z coordinate, in meters 1134
Hinimum elbow angle, in degrees o
Z coordinate of the ratation asis of am link 2 when robot at hame position, in meters 0.33
2 coordinate of the raotation axis of am link 2 when the robat at hame position, in meters 0.07
Length of am link 2 from the first articulated joint, in meters 0.28
“ coordinate [offsst from center along the 'Y-axis] of the TCP when robat at home position, in meters 0042
Length of amm link 3 from the second articulated joint, in meters 0.23
Distance from pitch axis to tip of gripper, in meters 12
First rabot axis for homing 2
Second robot axis for homing 3
Third robat axis for homing 4
Faurth robat axis for homing ]
Fifth rabot axis for homing 1
Sinth rabat axis for horing 1}
Last axis for homing; O=end of homing routine 1}
M aximum gripper jaw opening, in encoder counts 5050
Masimum gripper jaw opening, in millmeters 74
Coefticient for calculating aripper jaw opening after gripper has closed on object 1
Parameters. String not found 1 -~

Figura 10-15: Ventana Parameter Set (Conjunto de parametros) para el Robot

Parameter Set:  SDEFALLT
¥
WA
Robat  Awis 1 IAxlsZ | Awis 3| pwis 4 | AwisS | AnisB | Awis 7 | Avic s |
Description Value
Ais type bitmap; bit mask: O=rotational, 1=linear, 2=gripper, 4=urlimited axis [1]
M aximum position error for impact detection, in encoder counts 1000
Lower limit of axis motion, in encoder counts -151000
Upper limit of axis motion, in encoder counts 138500
Parameters. Sting not found 1}
Parameters. String not found 2600
Maximum speed setting, in units of encoder counts/[second) 150000
Maximum acceleration/deceleration allawed for each axis during movement: in units of encoder counts/(second)2 500000
Parameters. Sting not faund 2000
Speed setting for manual movement in one direction a0
Speed setting for manual movement in opposite direction -850
MNumber of encoder counts for 90 degrees; when asis is linear, value is number of encoder counts for 90 mm 109227
Encoder count at horizontal reference posiion 1]
Proportional feedback constant s000
Differential feedback. constant 32000
Inteqral feedback corstant 1025
Velocity feed forward constant 1}
Parameters. Sting not found 1}
PR p— 2540
Parameters. Sting not found 70
Parameters. String not found a0
Homing Welociy 70
Parameters. String not found 22000
Parameters. Sting not faund 10000
Parameters. Sting not faund 10000
Parameters. Sting not found 50
Parameters. Sting not found 2043
Marimum encoder counts For impact detection during homing 1o
Mumber of ticks [24 mg] far impact detection during haming L]
aximunn time for homing, in milliseconds 75000
taximurn movement during homing, in encoder counts 130000
Offset after home switch found, in encoder counts 13540

Figura 10-16: Ventana Parameter Set (Conjunto de parametros) para los ejes
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Scorbase contiene los siguientes conjuntos de pardmetros:

Conjunto de Descripcién
parametros
$3KG Conjunto de parametros para una carga util de
3Kag.
$4KG Conjunto de parametros para una carga util de
4Kg.
$Default Conjunto por defecto cuando se optimizan los
parametros.
La carga Util por defecto es de 2Kg.

$Default es el conjunto de parametros por defecto con una carga util de 2Kg
que se carga incluso si ya se cargd un conjunto de pardmetros alternativo en
una sesion anterior. Los riesgos de la personalizacion del conjunto de
parametros corren por cuenta del usuario, e Intelitek no asume responsabilidad
alguna por los dafios que esto pudiera ocasionar.

Para modificar cualquiera de los parametros de los conjuntos suministrados
anteriormente por el proveedor, se debe guardar el conjunto con un nombre
diferente. Haga clic en el icono Save As (Guardar como) para abrir el cuadro
de didlogo. Ingrese el nombre de un nuevo Parameter Set (Conjunto de
parametros) y haga clic en OK para guardarlo.

¥ Parameter Set:  SDEFAULT
B¥ &£
rE 0 |

Figura 10-17: Barra de herramientas de la ventana Parameter Set (Conjunto de parametros)

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

Open Muestra la ventana Open Parameter Set (Abrir
tiE conjunto de parametros). Seleccione el Conjunto
de parametros que desee de la lista.

Save Guarda el Conjunto de pardmetros después de
realizar los cambios.

Un conjunto de parametros 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).

=¥ Save As Abre el cuadro de didlogo Save Parameters Set
3 As (Guardar conjunto de parametros como).

Ingrese el nombre del nuevo Conjunto de

parametros y haga clic en OK para guardarlo.
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q@] Default Muestra el Conjunto de parametros $Default.

ExpY Apply Carga el Conjunto de parametros seleccionado al
= controlador.

View Abre la ventana Ventana Parameter Set (Conjunto
de parametros) seleccionada, que contiene todas
las teclas de parametros, con descripcion y valor,
incluidas en el Conjunto de parametros. La lista de
teclas esté dividida por seccion.

Line Number

olsldfwp Wiew  Window  Help

on - Line
OFff - Line

Hardware Setup

Maintenance k

v Line Mumber

Reload Lask Project ak Skarkup

v Level 1
Level 2
Pra

Advanced Options. ..

Figura 10-18: Menu Options (Opciones) — Seleccion de Line Number (NUmero de linea)

Por defecto, Scorbase muestra los nimeros de linea del programa en la ventana
Program. Si desea ocultarlos, desmarque el tilde en Menu Options | Line
Number (Opciones | Numero de linea).
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Reload Last Proyect at Startup

sl Yiew  Window  Help

on - Line
Off - Line

Hardware Setup

Mainkenance 4

v Line Mumber

Reload Last Project at Startup

W Level 1
Level 2
Pro

Advanced Options, .,

Figura 10-19: Menu Options (Opciones) — Seleccion de Reload Last Project (Volver a cargar el
altimo proyecto)

El programa se puede configurar de manera tal que, al iniciar Scorbase, éste
abra autométicamente el Gltimo proyecto. Para cambiar esta opcion, marque o
desmarque Menu Options | Reload Last Project at Startup (Opciones |
Volver a cargar el Gltimo proyecto al inicio). La marca de verificacion que
aparece junto a esta opcién indica que esta activada.

Nivel de experiencia
Scorbase ofrece tres niveles de experiencia:
¢ Inicial (Nivel 1)
¢ Auvanzado (Nivel 2)

o 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).

L'l Level 1 Muestra la lista de comandos y opciones del
: I nivel inicial. Se desactivan los comandos
relacionados con el Nivel 2y Pro.

L2 Level 2 Muestra la lista de comandos y opciones del
; I nivel avanzado. Se desactivan los comandos
relacionados con el nivel Pro.

F’_Q Pro Muestra una lista de todos los comandos y

opciones.
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La visualizacion de Comandos avanzados y Comandos de vision se activa
seleccionando Menu Options | Advanced Options (Opciones | Opciones

avanzadas).

Menu View (Visualizacidn)

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

Movement
information

Muestra lo siguiente:

. Error de posicion de los ocho ejes

. Estado del interruptor de inicio (de los ocho ejes).

. Pulsos de referencia (para los ocho pulsos). EI nimero 1 indica
que no se encuentra el pulso de referencia en la posicién actual
del eje del motor y 0 indica que si se encontrd. Consulte
Hardware Setup (Configuracion de hardware) para verificar qué
dispositivos periféricos estan conectados. Si el codificador del
motor del dispositivo periférico no tiene pulso de referencia, el
valor del eje en el cuadro de dialogo Movement Information
(Informacion de movimiento) sera “0”.

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

Movement Information

Aus# 1 2 3 4 5 B 7 B misth [T
Pozition Error; | 0 ] i] 0 i] ] 0 0 " i

Home Switches: [0 [0 TG [0 TG0 [0 [0 P
lndexPuses: [ @ [ 0 [ @ [ @ [0 [ a [0 [0 Valus:| 1300

Figura 10-20: Cuadro de didlogo Movement Information
(Informacién de movimiento)

Messages

Muestra el contenido de los comandos PS (Print To Screen)
(Impresion de pantalla).

Messages
Date Time Message

Figura 10-21: Ventana Messages (Mensajes)
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Estos dos comandos generan una ventana que se superpone a las ventanas
existentes. El usuario debe reajustar las posiciones y tamafos de las ventanas
segun sus preferencias personales.

Opciones de visualizacion de la barra de cuadro de dialogo

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

dialogo).
Joints Muestra el &ngulo de las articulaciones del robot.
Consulte la seccion Barra de cuadro de dialogo
Joints (Articulaciones) en la pagina 51.
XYz Muestra las coordenadas de posicion del TCP.

Consulte la seccion Barra de cuadro de dialogo XYZ
en la pagina 51.

Digital output | Muestra el estado de salida digital y habilita la
activacion y desactivacion del estado de salida.
Consulte la seccion Barras de cuadros de dialogo de
Entradas y Salidas digitales en la pagina 99.

Digital input | Muestra el estado de entrada digital. Habilita la
activacion y desactivacion del estado de entrada en el
modo Fuera de linea, para la depuracion del
programa. Consulte la seccién Barras de cuadros de
dialogo de Entradas y Salidas digitales en la pagina
99.

Analog output | Muestra el valor (0-255) de las salidas analdgicas 1y
2. Estos valores también pueden modificarse a través
de esta barra de cuadro de dialogo. Consulte la
seccion Barras de cuadro de dialogo de Entradas y
Salidas en la pagina 100.

Analog input | Muestra el valor (0-255) de las entradas analdgicas 1-
4. Activa la configuracion de un valor para una
entrada en el modo Fuera de linea para la depuracion
del programa. Consulte la seccion Barras de cuadro
de dialogo de Entradas y Salidas en la pagina 100.

Encoders Muestra los valores de los ocho codificadores.

Cada una de estas opciones agrega una barra de cuadro de dialogo al final de la
pantalla, que se superpone a cualquier ventana que esté abierta. EI usuario
puede volver a poner la pantalla en mosaico seleccionando nuevamente
Opciones de disefio de Window (Ventana) desde el mend Ment Window.
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11

Proyectos de muestra de
Scorbase

El paquete de Scorbase contiene un nimero de proyectos de muestra que
ejemplifican algunas de las capacidades de Scorbase. Se puede acceder a ellos
seleccionando Open Project (Abrir proyecto) desde el menu File (Archivo) o

"]

(=~

haciendo clic en el icono Open (Abrir) en la barra de herramientas.
Aparecera una lista con todos los archivos *.WS en el siguiente subdirectorio:
C:\Intelitek\Scorbase-PRO\Projects\ER9ub (ubicacion del directorio por
defecto).

Descripciones del proyecto

AllIMovements

Demuestra el uso de diferentes comandos de movimiento del robot de Scorbase y las operaciones de la
servopinza.

AGV_TEST

Demuestra la interaccion entre Scorbase y el Robot mévil ER-400.

ButtJoint

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

ER9Cell1

Construye dos torres, una de cilindros y la otra de bloques rectangulares. Demuestra el uso de
posiciones numeradas.

ER9Cell2

Construye dos torres con partes provistas por los alimentadores de piezas. Demuestra el uso de
variables con nombre para posiciones.
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ER9Cell3

Clasificacion de partes. Demuestra el control de entradas y salidas.

ER9Cell4

Ordena cilindros y partes de proceso. Demuestra los movimientos complejos de PICK y control del
programa usando afirmaciones IF.

ER9Cell5 y ER9Cell6

Control del torno y la fresa. Demuestra el funcionamiento complejo que involucra a un brazo robdtico
montado sobre una base deslizante, dos alimentadores de partes, un torno Intelitek, una fresa Intelitek
y diferentes funciones de entrada/salida.

Excel EX1

Demuestra el uso de VVBScript para transferir valores de SCORBASE a las hojas de calculo Excel y
construir un gréfico.

Polygon

El robot dibuja un circulo. Demuestra el uso de VVBScript para transferir valores de la entrada del
usuario a SCORBASE vy pone a disposicion los calculos de punto flotante para SCORBASE.

Script Demo
Demuestra la interaccion entre SCORBASE y VBScript y el uso de tecnologia Microsoft Agent.

Serial Port

Demuestra el uso de VVBScript para enviar mensajes de texto a través de un puerto de comunicacion
serial.

Tjoint

Demuestra los complejos movimientos de pick & place (tomar y colocar), control de una herramienta
de soldadura y uso de una plantilla de ensamblaje para soldar dos partes en una juntaen T.

ViewFlex
Demuestra la interaccion de Scorbase y ViewFlex (Intelitek Vision Software).

RunPrograml

Demuestra la capacidad de multitareas de Scorbase.
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Anexo A

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]

Opcidn

Descripcion

10

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

IS

Carga Scorbase en modo de simulacion.
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:\Program
Files\Intelitetk\SCORBASE-PRO\Projects\ER9ub”

/R

Carga un espacio de trabajo especifico y ejecuta Scorbase.

Por ejemplo, C:\Intelitek\SCORBASE-
PRO\BIN\Scorbase.exe SCBS.INI
/R=“C:\Intelitek\SCORBASE-
PRO\Projects\ER9uUb\Er9Cell1.WS""

N

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

Por ejemplo: Scorbase.EXE /I=USBVDL1.INI

/N

Numero de Open CIM Robot Device Driver (controlador
del dispositivo del robot de Open CIM).

IT

Muestra la aplicacion de Scorbase en la parte superior del
escritorio en todo momento.
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/U Evita que la aplicacion 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 aplicacion de Scorbase. Este comando puede
activarse solamente si Scorbase esta abierto.

IC Cierra la aplicacion 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

/ICIMDD_SIMUL_AUTO

Modo Open CIM-Scorbase device driver (controlador del
dispositivo de Open CIM-Scorbase): Simulacion

/ICIMDD_STANDALONE_ONLY

Modo Open CIM-Scorbase device driver (controlador del
dispositivo de Open CIM-Scorbase): Autbnomo

Los siguientes son ejemplos de procedimientos de la linea de comando de
Scorbase:

Abra Scorbase y cargue el proyecto especifico en el modo de simulacion:
e Enlaventana Run (Ejecutar) del sistema, escriba lo siguiente:

C:\Intelitek\SCORBASE-PRO\BIN\Scorbase.exe /S
/L="C:\Intelitek\ SCORBASE-PRO\Projects\ERUb\Er9Cell1.WS”.

Abra Scorbase en el modo En linea, retorne todos los ejes a la posicion de
inicio, cargue y ejecute el proyecto de Scorbase especificado:

e En laventana Run (Ejecutar) del sistema, escriba lo siguiente:
C:\Intelitek\SCORBASE-PRO\BIN\Scorbase.exe /O /H /R
=“C:\Intelitek\SCORBASE-PRO\Projects\ERUb\Er9Cell1.WS”

SCORBASE
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Anexo B

Mensajes del sistema

El robot no ha retornado a la posicién de inicio.

El robot no ha retornado a la posicién de inicio. Para retornar a la posicion de
inicio realice alguna de las siguientes acciones:

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

O BIEN

e Haga clic en el icono Search Home @ (Buscar inicio).

El boton de Emergencia esta presionado.

El boton de EMERGENCIA en el Mando manual esta presionado, y por lo
tanto, el control del Robot se ha desactivado. Suelte el boton para volver a tener
el control.

El control esta apagado. ¢ Desea ejecutar Control ON?

El controlador debe estar en el estado CON para que se ejecuten los comandos.
Presione OK para activar el estado CON o Cancel (Cancelar).

Error: la pinza neumatica y la luz de advertencia estan conectadas a la misma salida digital "n"

Asigne la pinza neumatica o la luz de advertencia a otro eje en Hardware
setup(Configuracion de hardware), para que no haya conflictos.

(5) iNo se puede ejecutar el movimiento en el trayecto especificado!

Este mensaje puede aparecer con los tipos de movimientos circulares y
lineales.

o Verifique la posicion actual del robot.

o Si es necesario, modifique los valores de las coordenadas de las posiciones
que definen el trayecto.
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(20) El Controlador no responde.

e Asegurese de que el controlador esté encendido.

e Verifique la conexion del cable del controlador USB-PRO a la PC.
Seleccione Options | On-line (Opciones | En linea) desde la barra de
mend.

e Abra Windows Device Manager y verifique que se abra la ventana
emergente del Controlador del Robot USB-PRO de Intelitek
automaticamente.

(201) jError de posicion! EI movimiento es demasiado grande o se produjo un impacto.

Este mensaje de error puede aparecer por los siguientes motivos.
e El robot golpeo algo
e Demasiada velocidad
e Se quemo un fusible del controlador del eje
e Hay un problema de comunicacion
e Hay una falla en el codificador
e Hay una falla mecénica
e Hay un eje desconectado.

Determine y resuelva la causa del error de posicion. Luego vuelva a activar el
servocontrol de los motores (CON) e intente repetir el Ultimo movimiento que
realizé antes de que apareciera el mensaje de error.

(202) Sobrecarga térmica, Eje #.

Se produjo una sobrecarga térmica; todos los ejes estan desactivados.

El brazo intent6 llegar a una posicion gue no pudo alcanzar debido a la
presencia de un obstéaculo (por ejemplo, una posicion definida encima de la
mesa, pero que esta ligeramente por debajo de la superficie de la mesa).

La proteccidn contra impactos no esta activada debido a que el obstaculo esta
cerca de la posicion de destino. Sin embargo, la retroalimentacion integral
aumentara la corriente del motor y el motor se recalentard, activando asi la
Proteccion térmica.

(533) Parametro invalido

Si el parametro invalido esta dentro del conjunto de parametros por defecto,
reinstale Scorbase.
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(561) El tiempo para retornar a la posicion de inicio ha expirado, eje #

El proceso de retorno a la posicion de inicio (homing) tarda demasiado. Las
posibles causas son:

¢ Una configuracion invalida del dispositivo para el eje. Verifique la
configuracion de hardware, a la que puede acceder seleccionando Options
| Hardware Setup (Opciones | Configuracion de hardware) desde la barra
del mena.

¢ No se encontro el interruptor de inicio o el pulso de referencia.
o Falla de hardware en el gje.

(563) No se encontrd el interruptor de inicio, eje #.

No se encontrd el interruptor de inicio. Las posibles causas son:

¢ Una configuracion invalida del dispositivo para el eje. Verifique la
configuracion de hardware, a la que puede acceder seleccionando Options
| Hardware Setup (Opciones | Configuracion de hardware) desde la barra
del menu.

o Falla de hardware en el eje.

(569) Homing cancelado por el usuario.

El proceso de homing fue cancelado. Para retornar a la posicion de inicio
realice alguna de las siguientes acciones:

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

O BIEN

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

(581) Parametro de aceleracion invalido.

Si el parametro invalido esta dentro del conjunto de parametros por defecto,
reinstale Scorbase.

(582) jParametro invalido para el aumento de la aceleracion!

Si el parametro invalido esta dentro del conjunto de parametros por defecto,
reinstale Scorbase.
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(583) Velocidad invalida.

Reduzca la velocidad.

(586) Duracion de movimiento invélida

La velocidad es igual o menor a acero. Aumente la velocidad.

(610) No se encontro el pulso de referencia, eje #.

Hay una falla de hardware en el gje. Intente realizar el proceso de homing
nuevamente.

(612) Error: se asigno la salida digital "'n" a la pinza neumatica

Asigne el dispositivo periférico a otro eje.

(613) Error: se asignd la salida digital "n" a la luz de advertencia

Asigne el dispositivo periférico a otro eje.

(903) jControl desactivado!

El indicador de estado de los motores debe estar apagado. Este mensaje de
error puede aparecer por los siguientes motivos.

e El control esta apagado.
e No hay comunicacion con el controlador.

OM
Active el servocontrol haciendo clic en el icono Control On

(906) La posicion no esta en el lugar de trabajo del codificador.

Se defini6 una posicién que no esta en el lugar de trabajo del codificador.
Reemplace la posicion por otra adecuada.

(907) La posicion no esta en el lugar de trabajo de la coordenada articular.

Se defini6 una posicién que no esta en el lugar de trabajo de la coordenada
articular. Reemplace la posicion por otra adecuada.
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(908) (935) (961)(962) (963) La posicion no esta en el lugar de trabajo de la coordenada
cartesiana.

(Este mensaje de error puede estar seguido por el siguiente: Cinematica; Alfa; Error Beta)

Se definié una posicion que no esta en el lugar de trabajo de la coordenada
cartesiana. Reemplace la posicion por otra adecuada.

(909) jDuracion invalida para el movimiento!

La duracion es demasiado corta y debe aumentarse.

(910) Tipo de eje invélido.

El usuario intent6 ejecutar un comando invalido. Por ejemplo, el comando
Start stop conveyer (Iniciar/detener cinta transportadora) sobre una base
deslizante.

(911) Movimiento en progreso

El usuario intent6 ejecutar un nuevo comando cuando todavia habia otro
comando en progreso. Espere hasta que termine de ejecutarse un comando para
ejecutar el siguiente.

(913) Velocidad excesiva

La velocidad es excesiva; reduzca la velocidad.

(914) Aceleracion excesiva

La aceleracion es excesiva; reduzca la velocidad.

(916) jLa cadena relativa crea un lazo o supera las 255 posiciones!

Se crearon dos posiciones relativas entre si, formando un lazo.

(924) iGrupo invalido!

Se aplico la configuracién lineal o circular a un dispositivo periférico. La
configuracion lineal y circular se aplican solo al robot.
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(925) Posiciones indefinida

Registre 0 ensefie la posicion.

(930) jLa posicion no esté en el lugar de trabajo del dispositivo periférico!

Se defini6 una posicidn para un dispositivo periférico que no esta en el lugar de
trabajo. Reemplace la posicion por otra adecuada.

(973) Las posiciones de los periféricos no son adecuadas para la configuracion de los dispositivos
periféricos.

Los dispositivos periféricos usados en el proyecto deben coincidir con los
dispositivos periféricos definidos en Hardware Setup (Configuracion de
hardware). Cambie la configuracién seleccionando Menu Options | Hardware
Setup (Opciones | Configuracion de hardware) en la barra de herramientas del
menu o guarde el proyecto y éste se ejecutara independientemente de la
configuracion del dispositivo periférico.

Este mensaje no aparecera en Robocell cuando esta en modo de Simulacion.
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