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1

Introduzindo RoboCell

RoboCell é um pacote de software que integra o software de roboética
SCORBASE com um maodulo de exibi¢do grafica. Este pacote também
inclui um modulo de setup de célula grafico interativo.

SCORBASEpro para Windows é um pacote de software de controle de
robdtica de caracteristicas totais que proporciona um instrumento
amigavel ao usuario para a programacao de operacao de robos.

O Setup de Célula permite criar e modificar células de robotica simuladas
existentes ou novas. A célula pode conter elementos reais e conexdes de
uma instalacao robotica real, ou esta pode ser uma célula virtual.

A Exibicdo Grafica proporciona simulagéo e animacdao tridimensional do
robd e outros dispositivos na célula de trabalho durante o ensino de
posicoes e execucao do programa SCORBASE.

Este manual cobre todas as caracteristicas e operacdo dos médulos de
Exibicdo Grafica e Setup da Célula. Este manual suporta todas as versoes
atuais do RoboCell.

Todas as versdes do software SCORBASE sdo cobertas em manuais
separados.

Manual do Usuéario
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2

Iniciando RoboCell

Requerimentos do Sistema

Para uma melhor performance, é recomendado o seguinte sistema:

e Um computador IBM compativel com Pentium 166 MHz, ou
processador mais rapido.

+ Pelo menos 16 MB de RAM.
« Um disco rigido com pelo menos 11 MB de espaco de disco livre.
« Windows 95, Windows 98, ou Windows NT.

RoboCell para SCORBOT- ER 2pc e ER 4pc ndo rodarédo na
plataforma Windows NT durante a operacao on-line. Estes
rodardo no Windows NT usando a Simulacéo de Célula.

« Um exibicéo grafica VGA ou melhor, minimo 256 cores.
« Um mouse ou outro dispositivo de apontar.

O software pode ser usado com um processador 80486 66 MHz, 8 MB
RAM, e o ambiente de operagcdo Windows 3.11.

Protecéo de Copia do Software

Os discos de instalacdo contém um escudo de protecao contra copias que
limita 0 nimero de computadores nos quais o software pode ser instalado
concomitantemente de acordo com a licenca de software que foi adquirida.
Este escudo inclui um contador que é atualizado toda vez que o software é
instalado (e desinstalado).

Quando o software RoboCell for desinstalado, uma licenca de usuario €
restaurada ao disco de instalacéo, portanto permitindo ao software ser
reinstalado ou transferido para outro computador.

Para mais informacéo sobre a protecéo de copia de software e licenca, veja
o Capitulo 9.

Manual do Usuéario
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Instalando o Software

O software RoboCell é suprido com um CD junto com um disquete de
licenca. O software é protegido contra copia, e uma cépia de backup do
disquete de licenca ndo pode ser usada para instalar o software. Portanto,
tenha certeza de proteger o disquete de licenga original.

Para instalar o software, faca o seguinte procedimento:
« Inicie Windows.

« Feche todas as aplicacdes que estejam abertas antes de iniciar a
instalacdo. Se vocé estiver para reinstalar o software ou instalar uma
versdo mais nova em um diretério existente RoboCell, € recomendavel
gue vocé faca backup de quaisquer arquivos criados pelo usuério
existentes antes de iniciar a instalagcdo. Também é recomendavel que
vocé remova a instalagdo anterior do RoboCell para Windows através
da utilidade Desinstalar incluida com o software.

« Insira o disquete de licenca no drive flexivel do computador. Tenha
certeza que o disco ndo esta protegido contra escrita.

e Insira o CD no drive CD-ROM. A instalacado deve comecar
automaticamente. Se esta nao comecar,setig.exeda pasta
\Install do CD-ROM.

« Siga as instrucdes que aparecem na tela.

Instalando o RoboCell em um Computador Sem um Drive CD

Se vocé quiser instalar o software RoboCell em um computador que néo
tem um drive CD, faga o seguinte procedimento:

Acessem um computador com drive CD que esteja conectado em rede
com o computador desejado, e siga a instrucao de Instalacdo da secao
anterior.

ou
Use um computador que tem um drive CD e um drive flexivel.

« Copie todos os arquivos da paltstalar no CD do software
relevante em disquetes:

« Cada arquivo chamadtatan.cab (onden € um namero; ex: datal,
data2) preenchera um disquete.

e Todos os outros arquivos podem ser copiados juntos em um dnico
disquete.

« Copie todos os arquivos de todos os disquetes em um pasta temporaria
no computador desejado.

« Da pasta temporaria, rodetup.exe

Manual do Usuéario
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« Siga as instru¢des que aparecem na tela.

Vocé pode excluir o diretério temporario depois da instalacdo, ou vocé
pode manter este diretorio para reinstalar o software.

Durante a instalacéo do software, mensagens e uma barra de porcentagem
serdo exibidas na tela para refletir o status do procedimento de instalagao.

Vocé sera solicitado a escolher uma lingua para instalar. Selecione uma
lingua da seguinte caixa de diédlogo.

Pleaze select the uzer interface language:

English
Germa

Fartug

— Description
Interface Language is Portuguese

¢ Back I MHext > I Lancel |

Por padréo:

« RoboCell é instalado no diretério C:\SBWSIMx, onde x € o numero da
versao do robd que vocé esta instalando (ex: para ER X, x=9).

Quando a instalacao para completada, um dos seguintes grupos de
programa RoboCell apareceréo:

e Para os rob6s SCORBOT gque usam o controlador PC:

o B 2 M W

SEI!.I[CI da Simulagdo Readme SCORBASE Desinstalar
Célula da Célula RoboCell PRO Cﬂdmrglgdﬂf RoboCell
=}

» Para todos os outros robds SCORBOT:

S B

Setup de Simulagiao Readme SCORBASE Desinstalar
Calula de Célula RoboCell PRO RaobaCell

Para preservar a exibicdo do grupo de programa RoboCell na area de
trabalho do Windows 95, siga as instru¢cdes na seguinte secao.

Manual do Usuéario 13 RoboCell
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Windows 95: Mantendo o Grupo de Programa RoboCell na Area de

Trabalho

Para preservar a exibi¢cdo do grupo de programa RoboCell na &rea de
trabalho do Windows 95, faca o seguinte procedimento:

1. Quando a instalacao estiver sido completada e o grupo de programa
RoboCell ainda estiver ativo, aperte a tecla backspace uma vez. A
pasta (grupo) Programas sera exibida.

2. Encontre o icone para a pasta RoboCell. Acione [Ctrl], clique no icone
RoboCell e arraste uma copia da pasta RoboCell para a area de
trabalho do Windows 95.

Se a pasta Programas nao aparecer quando vocé acionou a tecla
backspace, ou se vocé nao colocou uma pasta de programa RoboCell na
area de trabalho no final da instalacéo, use o método padrao Windows 95
para colocar uma pasta de programa na area de trabalho, da seguinte
maneira:

1. Coloque o cursor no botéo Iniciar e clique no botéo direito do mouse
para abrir o menu de atalho. Selecione Abrir para a pasta de programas
Iniciar. Clique duas vezes no icone Programas para abrir a pasta
Programas.

2. Encontre o icone para a pasta Simulacdo da Célula. Aperte [Ctrl],
cligue no icone Simulacdo da Célula e arraste uma copia da pasta
Simulacéo da Célula para a area de trabalho do Windows 95.

Desinstalando RoboCell

Para desinstalar o RoboCell, faca o seguinte procedimento:

1. Insira o disquete de licenca no drive flexivel. (Tenha certeza que o
disquete ndo esta protegido contra escrita).

« Do grupo de programa RoboCell, selecione Desinstalar.
« Siga as instrucdes que aparecem na tela.

Ativando o Software

L

E recomendavel que vocé feche quaisquer aplicagdes que estejam abertas
antes que vocé ative quaisquer médulos RoboCell.

Do grupo de programas RoboCell, selecione qualquer um dos seguintes:
Setup da Célula Ativa o modulo de Setup da Célula de grafica

interativa para criar e modificar uma célula
robadtica virtual.

Manual do Usuéario
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S Simulagdo da Célula  Ativa 0 SCORBASEpro e o médulo de Exibicao
= Grafica para programacao e operacao robotica
virtual.

SCORBASEpro Ativa somente o SCORBASEpro, sem simulagéo
gréfica.
Um moédulo pode ser ativado somente uma vez.

Setup da Célula e Simulacao da Célula ndo podem ser ativados ao mesmo
tempo.

As seguintes utilidades também sado disponiveis:

% Desinstalar Remove o RoboCell do seu computador.

;{Eﬁ Setup do Controlador  (Robés usando o cartédo Controlador-PC somente)
do PC

[

Quando o sistema incluir rob6 e controlador (para
operacéao on-line), usados para testar e alterar os
enderecos do computador e interromper
definicdes usadas pelo cartdo de controle servo do
computador.

Para mais detalhes, refira & secao: Resolvendo
Conflitos de Enderecos no Manual do Usuario do
Controlador do Computador.

Rodando os Arquivos Demo

Os arquivos de demonstracao incluidos com o software permite a vocé
observar as capacidades do RoboCell. Para rodar estes arquivos demo,
faca o seguinte procedimento:

1. Ative a Simulagéo da Célula.

2. Na janela Exibicdo Gréfica, selecione Arquivo | Abrir, e entdo
selecione um arquivo *.3DC (ex: ER4CELL1.3DC) do diret6rio
SCORBASE. Uma célula robotica virtual sera exibida.

3. Na janela SCORBASE, selecione Arquivo | Aberto, e entdo selecione
um arquivo *.SBP (ex: ER4CELL1.SBP) do diretério SCORBASE.
Um programa de rob6 SCORBASE sera exibido.

4. Na janela SCORBASE, selecione Rodar | Rodar Ciclo Unico.

5. Espere pela execuc¢éo do programa terminar, ou pare o programa
apertando F9 ou o icone Parar.

6. Feche ajanela/arquivo do programa de rob6 SCORBASE que esta
aberto agora.

Manual do Usuéario 15 RoboCell
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7. Vocé deve fechar um arquivo SCORBASE aberto antes que vocé
carregue outro.

8. Carregue outro arquivo Exibicdo Gréfica (ex: ER4CELL2.3DC).

Vocé deve carregar o arquivo de setup da Exibicdo Grafica antes que
VvOCcé carregue um arquivo de programa de robética SCORBASE
associado.

Carregue o programa SCORBASE correspondente (ex:
ERA4ACELL2.SBP).

Por uma questéo de simplicidade, os arquivos de demonstracao séo
providos em pares (um arquivo de setup da célula e um arquivo de
programa do robd, ambos com o mesmo nome). Porém, varios programas
de robd podem ser escritos para uma célula.

Saindo do Software

Para fechar os médulos do RoboCell, faca qualquer um dos seguintes
procedimentos:

« Da barra de menu SCORBASE, seleciémguivo | Sair.
« Cligue na caixa Fechar na barra de titulos do SCORBASE.
« Aperte [Alt]+F4.

Ao usar o RoboCell, quando vocé fechar o SCORBASE, isto também
fechara o médulo Exibigdo Gréfica. Ao fechar a Exibi¢cdo Grafica, isto ndo
afetara o modulo SCORBASE.

Manual do Usuéario
9911

16 RoboCell



Interface Grafica

A Exibicdo Grafica e Setup de Célula no RoboCell ttm a mesma interface
gréfica que podem ser manipuladas através do mouse.

Rodar

Para rodar a cena, cologue o cursor em qualquer lugar da janela grafica e:

« Clique no botadireito do mouse arraste para a direitapara rodar
a exibicdo no sentido anti-horario.

« Cligue no botadireito do mouse arraste para a direita para rodar
a exibicdo no sentido horario.

I Setup da Célula - ERACELLI [_[5]x
Amuivo Editar  Exibir  Sinais  Ajuda

(5] (2] P P [ (<] () o 2] e ][]
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[ Setup da Célula - ERACELL1
Auivo Editar  Exioir Sinais  Ajuda.

(51 (27 el ) e o) (O o 2] o ) (@]

(=[x

Angulo

Para alterar o &ngulo da cena aérea, coloque o cursor na barra de

rolamento vertical e arraste para cima e para baixo.

[ Setup da Célula - ERACELL2
Amuivo  Editar  Exibir  Sinais  Ajuda

1] () () B2 ) (] OO o (2] [ ] [0

©),

Manual do Usuario
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Eg Setup da Célula - ER4CELL2
Arquivo  Editar  Exibir  Sinais  Ajuda

1) (e ) o ] (<] (OO o 2] el ) (@)

Eg Setup da Célula- ERACELLZ
Arquivo  Editar Exibir  Sinais  Ajuda

5] )Pl 2 % <] (OO o (2] [ (0 (O]

HEE

(D)
(>

Zoom
Para fazer zoom da cena, coloque o cursor em qualquer lugar da janela
gréfica e:
« Clique no botéo direito do mouse e arraste para cima para mais zoom.
« Cligue no botéo direito do mouse e arraste para baixo para menos
zoom.
Manual do Usuario 19 RoboCell
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[ Setup da Célula - ER4CELL1

Sinais  Ajuda,
(=<1 01 o [ e ][]

31 5 R E] R )

Sombreamento

Para alterar o sombreamento e a luminosidade, clique e arraste o botao
direito do mouse enquanto vocé aciona a tecla [Shift].

Manual do Usuario 20
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Setup da Ceélula

O mddulo Setup da Célula permite a vocé criar e modificar células
robéticas virtuais. Estas células pode ser teoréticas, ou elas pode ser
réplicas de instalacfes roboticas reais.

Menu de Arquivo

O menu Arquivo contém as funcbes Windows regulares que permitem a
VOCé carregar e salvar arquivos que contém informacéo de setup de célula

gréafica e sair do software.
Somente um arquivo/janela de setup pode ser aberto ao mesmo tempo.

|.‘|j’_ Novo Abre um arquivo novo de setup de célula sem
titulo e abre o menu Objeto Novo.

[EMateriais
[F0bjetos do Usuério

Para ajudar vocé a ver a area e limites da célula,

faca um/ambos os seguintes procedimentos:

« Faca Menos Zoom até vocé ver o chdo e a
parte de trés.

« Selecione Sinais | Mostrar Origem da Célula
para ver um sinal de mais no meio da célula.
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B Abrir | A caixa de diadlogo Abrir aparece. Vocé pode
Abrir um arquivo de setup de célula existente
(ex:, robol1.3DS). A célula definida no arquivo é

EBn | Salvar | Salva o posicionamento corrente de todos os
objetos na célula para um arquivo de setup da
célula. A extensdo padrdo do arquivo € 3DC.

| salvar Como... | Salva o arquivo corrente de setup da célula com
um NOVo nome.

Nota: Eixos periféricos sao redefinidos (através
do menu de propriedades do robd) no novo
arquivo criado pela operagao Salvar Como.

| sair | Fecha o Setup da Célula.
Menu Editar
|.‘i"_ | Objeto Novo | Exibe o menu Objeto Novo do qual objetos séo
S selecionados e colocados na célula.
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Objeto Novo I

[+ Robis -
[EEixos Periféricos —

[ Mesa Girataria

PiMesa XY

[ Correia de Esteira cinza

[1 Correia de Esteira laranj

[ Trilho linear
ElDispositivos 10

[ Mesa de Experimentos

B Sensor
BlArmazenamento .
[ Alimentador de Gravidac
[0 Alimentador |
— Jig
DO Rack
[ Modelo
[ Butfer - 1 Parte
[ Buffer - 2 Partes
I ASRS - 4 Partes hd

oK I Cancelar |

A lista de itens varia ligeiramente para versdes de
robos diferentes.

Por padréo, este menu é exibido automaticamente
guando um arquivo de setup da célula novo ou
existente for aberto.

« Cligue duas vezes em uma categoria com
sinal de mais (+) para exibir uma lista e todos
0s itens na categoria.

« Cligue duas vezes em uma categoria com
sinal de menos (-) para fechar a lista de itens
na categoria.

Os objetos séo discutidos em detalhe mais
tarde neste capitulo.

Cor de Tras

| Abre uma paleta de cores que permite a vocé

selecionar a cor da parte de tras da célula.

Por causa dos efeitos de luminosidade e
sombreamento, a cor que vocé selecionar da
paleta talvez apareca um pouco diferente quando
aplicada como a cor de tréas.

Cor do Chao

| Abre uma paleta de cores que permite a vocé

selecionar a cor do chdo da célula.

Por causa dos efeitos de luminosidade e
sombreamento, a cor que vocé selecionar da
paleta talvez apareca um pouco diferente quando
aplicada como a cor do chéo.
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Tamanho do Chao |

Excluir Objeto |

[icone somente]

Abre uma caixa de didlogo que permite a vocé
definir as dimensdes do chéo da célula.

Por padréo o chéo da célula € 8x8 metros.
Ativa o modo excluir.

Usando o cursor, aponte e clique no objeto que
vocé quer excluir. Ao ser solicitado a confirmar,
clique Sim. Se vocé clicar Nao, o modo de excluir
mantera-se em efeito e permitira a vocé
selecionar e excluir outro objeto.

Aperte [Esc] para cancelar o modo excluir.

Menu Exibir

E

| Redirecionar Camera |

Exibicao Superior |

Permite a vocé selecionar um ponto de
focalizacéo diferente na exibicdo grafica da
célula.

Para alterar o ponto central da janela da exibicéo
gréfica, cligue na opcao icone ou menu Exibir |
Redirecionar Camera. Entdo ponha o cursor para
apontar e clique em qualquer lugar da célula. Isto
agora torna-se o ponto central da exibi¢édo grafica.

Todos os pontos de zoom irdo focalizar este
ponto. Todas as rotacdes rodaréo ao redor deste
ponto.

Exibe uma exibi¢cdo superior de uma célula.

Manual do Usuéario
9911

24 RoboCell



Menu Sinais
Os nomes de todos 0s objetos ou as posicdes de todos as posi¢cdes de todos
0s objetos podem ser exibidos.

Os sinais de objetos individuais podem ser removidos através da sele¢céo
Ocultar Selecédo do menu especifico de propriedades dos objetos.

@ [Nomes do Objeto | Quando Sinais | Nomes do Objeto for selecionado,

cada objeto tera um sinal com o seu nome. Os
nomes sao designados pelo software, mas podem
ser redefinidos pelo usuério no menu de
propriedades dos objetos.

GFEEDER1:R2

]
TEMPLTEMPLATE?|

] [daagy [T
ILATHE1
EMPLTEMPLATE 3/
o B 2

USEROBJ1

Posicdes do Objeto | Quando Sinais | Objeto Posig6es for selecionado,
um sinal em cada objeto mostra a sua posicao.

/

As coordenadas que aparecem no sinal do objeto
indicam a posicao do objeto (coordenadas X, Y)
relativa ao ponto de origem da célula.

Mostra Origem da A célula tem um ponto de origem (0,0) no nivel da
Célula mesa. As posi¢cdes de todos os objetos séo definidas
como relativas ao ponto de origem.
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Quando Sinais | Mostrar Origem da Célula for
selecionado, uma cruz vermelha marcada com X+ e
Y+ mantera-se exibida na tela.

Ao manipular a exibicdo grafica, a cruz talvez
desapareca momentaneamente.

Ao rodar a exibicao, isto ndo ira alterar as
dimensdes X e Y da célula.

Objetos

Posicionamento de Objeto

Para colocar um objeto novo em uma célula, faca o seguinte
procedimento:

1. Clique duas vezes no nome do objeto na lista Objeto Novo.
2. Mova o cursor para um cenario grafico.

3. Aponte e clique na localizacdo que vocé quer colocar o objeto. Vocé
talvez necessite esperar um momento para que isto apareca; nao
clique duas vezes.

Se vocé tiver problemas ao colocar um objeto no ponto exato que vocé
gueira, faca mais zoom ou menos zoom, e ajuste a exibicdo de cima para
baixo até que vocé possa colocar 0 objeto de uma maneira mais adequada.

A maioria dos objetos sdo colocados na célula automaticamente no nivel
da mesa. Estes objetos terdo a aparéncia de flutuar no espaco ao menos
gue a mesa também tenha sido colocada na célula.

A altura de alguns objetos (modelo, bastidor, cilindro e cubo) é
determinada durante o tempo que eles séo colocados na célula.
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Configuracao de

Se, por exemplo, vocé clicar na esteira ao colocar o cubo na célula, o cubo
sera colocado na esteira na altura apropriada.

E recomendavel que a mesa seja colocada na célula antes que estes quatro
objetos sejam adicionados a célula. Se néao, estes objetos podem ser
colocados no chao da célula e estes sédo ocultados quando a mesa for
adicionada.

Uma vez que a altura de um objeto seja definida, esta ndo pode ser
alterada no Setup da Célula. Poy
exemplo, vocé nao pode mover
0 cubo da mesa para a esteira.
Ao mover um objeto cuja altura
ja foi definida, isto causara a
este objeto flutuar no espaco ou
penetrar em outro objeto. Se o
setup for salvo com um objeto
flutuante, o objeto caird na
superficie abaixo deste quando o
arquivo for carregado no
RoboCell

Para alterar a altura de um I

objeto no Setup da Célula, vocé
deve excluir o objeto e criar um
novo.

Para mover um objeto, clique
simplesmente no objeto e
arraste-o para outra posicdo. Ol
use o menu de propriedades do
objeto para definir coordenadas
de posigéo corretas.

=

O rob6 néo pode ser arrastado para outra posi¢cao. A sua posi¢cao pode ser
colocada somente através do menu de propriedades.

Objeto

Ao selecionar alguns dos objetos da lista Objeto Novo, isto abrird uma
caixa de dialogo de configuracéo para definir os atributos permanentes do
objeto (tais como tamanho e cor). Os atributos devem ser definidos antes
do objeto ser colocado na célula.

A configuracao do objeto ndo pode ser alterada uma vez que o objeto ja
foi colocado na célula. Vocé deve excluir o objeto original selecionar e
configurar o objeto de novo da lista Objeto Novo.

Os objetos que tém configuracdo sao descritos mais tarde nesta secéo.
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Propriedades do Objeto

Clique duas vezes em um objeto que ja foi colocado na célula e isto abrira
0 menu de propriedades do objeto.

As propriedades do objeto podem ser alteradas a qualquer hora durante o
setup da célula.

Todos os menus de propriedades do objeto contém os seguintes cinco itens:

Renomear | Cada objeto tem € um nome e um namero
determinado automaticamente quando este é
colocado na célula. Este nome é exibido no menu
de propriedades do objeto. O numero indica a
ordem na qual os objetos do mesmo tipo foram
adicionados na célula (ex: GFEEDERL1,
GFEEDER?2).

Ao clicar em Renomear, isto abre uma caixa de
didlogo que permite a vocé alterar o nome do
objeto. O numero pode ser alterado ou excluido.

Rodar | Os objetos podem ser rodados em qualquer angulo,
na direcdo menos (sentido horario) ou mais (sentido
anti-horario).

Ao clicar em Rodar, isto abre uma caixa de didlogo
gue permite a voceé alterar a orientacéo do objeto.

O grau de rotacdo é sempre definido relativo &
orientacao (predefinida) padréo do objeto.

Definir Posicdo | A célula tem um ponto de origem no nivel da mesa
definido pelas coordenadas XY (0,0). Todas as
posicoes do objeto sdo definidas nas coordenadas
XY relativas ao ponto de origem.

Para a maioria destes objetos, estas coordenadas
XY indicam o centro da base do objeto.

Por padréo, o rob6 é colocado na célula com o
centro da sua base (ex: o ponto de origem do robd)
no ponto de origem da célula.

Ao clicar no Definir Posicéo, isto abre uma caixa de
didlogo que permite a vocé alterar um objeto das
coordenadas X e/ou Y.

Ocultar Sinal | Ao clicar no Ocultar Sinal, isto removeré o sinal
exibido para o objeto selecionado.

Esta opcao pode ser usada somente quando a opgéo
Sinais | Nomes do Objeto ou a opgéo Sinais |
Posicbes do Objeto for selecionada.
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Mostrar Sinal | Ao clicar no Mostrar Sinal, isto exibira o sinal para
0 objeto selecionado.

Esta opcao pode ser usada somente quando a opgéo
Sinais | Nomes do Objeto ou a opgéo Sinais |
Posicbes do Objeto for selecionada.

Os objetos que tém opc¢des adicionais nos menus de propriedades sao
descritos mais tarde nesta segao.

Robd

O robd deve ser o primeiro objeto que vocé coloca na célula. O robd e
colocado automaticamente no ponto de origem da célula. Isto sincroniza
as coordenadas do robd e coordenadas fora da célula e facilita a gravacéo
de posic¢des do robd na célula.

O robd nédo pode ser arrastado para uma nova localizagéo. A sua posicao
pode ser alterada somente através do menu de propriedades do robd.

Somente um rob6 pode ser colocado em uma célula.

Configuragdo do Robdo

Antes de um robd ser colocado em uma célula, uma caixa de dialogo
permite a vocé definir se o rob6 esta montado em um trilho linear ou néo.

Por padréo, o rob6 ndo esta montado em um trilho linear.

Trilho Linear Opcional |
| rilho Linear. 1.5m, Transmiss@o por Parafuso L"

Altura do Trilho Linear
Angulo do Robd [graus]:

Se vocé selecionar uma base deslizavel, op¢cdes adicionais serdo exibidas.

Altura da Base Por padréo, a altura € 100m na qual esta é a altura
Deslizavel: padrdo das bases deslizaveis padrdo SCORBOT.
Angulo do Robo: Por padréo, o rob6 é montado perpendicular a base

deslizavel em 90°.

Se vocé selecionar uma base deslizavel, o robd e a base deslizavel serdo colocados
e reposicionados na célula como um elemento com um nome de objeto.
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Propriedades do Robo
O menu de propriedades do robd contém as seguintes opc¢des adicionais:
Mostrar o Trabalho Exibe a envergadura de alcance de trabalho do

do Envelope robd. Isto permite a vocé colocar objetos dentro do
alcance do rob0.

Ocultar Trabalhodo  Desaciona a exibicdo do alcance de trabalho do
Envelope robd.

Definir Periférico Abre uma caixa de didlogo para definir os objetos que
estdo conectados e controlados pelo controlador do
robd. Vocé sera solicitado a salvar o setup da célula
para o arquivo antes de definir os eixos periféricos.

Os eixos periféricos sédo definidos no médulo Setup
da Célula. Nao tente alterar ou definir estas
definicbes no SCORBASE.

Setup de Periféricos E
Selecionar Periférico Selecionar Nome
SO ANNG: Conccedo 1
Eixo 8 ‘Nﬁn Conectado L" | L”
oK I LCancelar |

Uma esteira com controle de velocidade pode ser
usada somente como eixo 8.

Da lista drop down Selecione Periféricos, escolha o
dispositivo que vocé quer que seja definido para
cada eixo. Se vocé ja colocou um objeto na célula, o

Manual do Usuéario 30 RoboCell
9911



Eixos Periféricos

Setup da Garra
(ER 1X somente)

nome aparecera na caixa Selecionar Nome.

Se dois objetos ou mais do mesmo tipo ja foram
colocados na célula, selecione um dos nomes da
lista de nomes drop down Selecionar Nome.

Abre uma caixa de dialogo para escolher o tipo de
garra a ser usada com o ER IX.

Setup da Garra |

Tipo de Garra
4« Elétrico {eixo 6)

> Pneumatica {output contrelade)

Garra Contrelada por Output

Conectado ao Output # 1 LI

= OIff
> On

Retarde de Tempo (seq.)

0K Cancel |

Estade Output para Garra Fechada

Vocé pode selecionar uma garra elétrica (eixo 6) ou
uma garra pneumatica (com output controlado).

Se vocé selecion&liétrico, nenhuma opcéo estara
disponivel. A garra reagira a todos os comandos
normais da garra.

Se vocé selecion®neumaticq trés opgdes estardo
disponiveis:

e Selecione um namero de output do menu drop
down. Somente 0s numeros de output que estao
disponiveis para a garra serdo exibidos. Este € o
output que controla a garra.

e Cligue On ou Off para escolher o estado de
output para fechar a garra.

« Insira o tempo de retardo da garra na caixa. Esta
opcéo define o tempo que levara para executar
os comandos da garra Fechar ou Abrir.

Depois que vocé colocar um eixo periférico na célula, vocé deve definir
este eixo como um dos eixos de roboética conectados no controlador do

robo.
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4. Clique duas vezes no rob6 na célula para abrir o menu de
propriedades.

5. Selecione Definir Periféricos, e complete as definicbes de acordo com
a explicacédo da secao anterior Propriedades do Robd.

Configuracédo da Base Deslizavel

A base deslizavel é o Unico eixo periférico que tem opc¢des de
configuracéo.

A caixa de didlogo da configuracdo da base deslizavel contém as seguintes
opcoes:

A - |
| rilho Linear, 1.0m, Transmiss&o por Parafuso L"
Altura do Trilho Linear
0K Cancelar |
Tipo de Base Seleciona uma das bases deslizaveis da lista drop
Deslizavel down.
Altura da Base Define a altura da base deslizavel. Por padréo, a
Deslizavel base deslizavel tem 100 mm de altura. Se vocé
aumentar a altura, a base deslizavel aparecera mais
tarde.

Quando a base deslizavel néo for usada para mobilizar o robd, a base
deslizavel tem um bastidor no qual materiais podem ser colocados.

Dispositivos I/O

Propriedades da Mesa de Experimento

O menu de propriedades da mesa de experimentos contém as seguintes
opcOes adicionais:

Numero de Inputdo  Define o input do controlador do robd no qual a

Controladorparao  mjcrochave esta conectada na mesa de

Primeiro Interruptor oy serimentos. A segunda, terceira e quarta
microchaves séo entdo designadas em sequéncia
para 0os proximos trés inputs.
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A ilustracéo abaixo mostra a sequéncia de input. Ao
inserir um namero de input que ja foi definido por
outro dispositivo, isto ira substituir (sobrescrever) a
conexao existente.

Lampada Cigarra

@ o]
1 & ®4

2de %3

Microchaves

Apesar de um dos inputs da mesa de experimentos
talvez seja inabilitado se o input for definido mais
tarde por outro dispositivo, todos os outros
interruptores manter-se-ao conectados nos seus
inputs definidos.

Numero de Output do  Define o output do controlador do robé no qual a
Controlador para a lampada da mesa de experimentos esta conectada.
Lampada

Numero de Outputdo  Define o output do controlador do robé no qual a

gi‘;r:rr:’;ador para a cigarra da mesa de experimentos esta conectada.

Ao inserir um numero de output que ja foi definido
por outro dispositivo isto ird substituir
(sobrescrever) a conexao existente.

No RoboCell, um som é emitido quando os outputs que controlam a
cigarra e a lampada estiverem acesos e apagados. Os outputs da Mesa de
Experimentos usam os sons do Windows associados com 0s seguintes
eventos:

Cigarra Acionada: Exclamacéo
Cigarra Desacionada: Parada Critica
Lampada Acionada: Asterisco
Lampada Desacionada: Informacéo

Em adicdo, a lampada na Exibi¢cdo Gréafica torna-se vermelha clara quando
esta for associada com um output que acende.
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Configuracéo do Sensor

A caixa de didlogo da configuracdo do sensor contém as seguintes opc¢des:

SENSOR1 Iﬂl
Detectar Cor [N
Altura[mm]
- OK
Padréo: 130 mm para a Esteira
230 mm para Mesa Girataria CarmalEn |

Detectar Cor

Altura

Define a cor do objeto que o sensor detecta. O
sensor sera exibido na célula nesta cor.

Selecione qualquer uma das oito cores. Cores
diferentes podem ser usadas para representar varios
tipos de sensores tais como sensor magnético, um
sensor de proximidade indutivo, um sensor optico e
outros.

Ao seleciona cinza (o quadrado da extrema direita)
isto fard o sensor sensitivo a todas as cores; ou seja,
0 sensor detectara qualquer objeto.

Define a altura (acima do nivel da mesa) na qual o
sensor sera colocado na célula.

Use as seguintes alturas para permitir ao sensor
detectar objetos nos dispositivos:

e Esteira: 130 mm
« Mesa Giratoria: 230 mm
Vocé pode aceitar ou alterar o valor da altura.

Se vocé aumentar a altura, o suporte no qual o
sensor esta montado aparecera mais alto.

O raio de luz do sensor que aparece no Setup da Célula indica o alcance de
deteccédo do sensor. Tenha certeza que vocé coloca o sensor de tal maneira
gue o objeto a ser detectado passe dentro deste raio de alcance.
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Na Simulacdo da Célula, o alcance de detec¢édo néo é exibido. Porém, o
sensor tem uma lampada que se acende quando um objeto € detectado.

Propriedades do Sensor
O menu de propriedades do sensor contém as seguintes opcdes adicionais:

Numero de Inputdo  Define o input do controlador do rob6 no qual o
Controlador sensor é conectado.

Ao inserir um namero de input que ja foi definido
por outro dispositivo isto ird substituir
(sobrescrever) a conexao existente.

Armazenagem

Configuracao do Alimentador de Gravidade

A caixa de dialogo configuracédo do alimentador de gravidade contém as
seguintes opcoes:

Alimentador de Gravidade |

Altura na Frente do Alimentador (15 para 480 mm]}

130 |

Altura Atras do Alimentador {15 para 480 mm])

|2au |

0K I Cancelar

Altura na Frente do Define a altura na parte da frente do alimentador

Alimentador acima do nivel da mesa.
Altura Atras do Define a altura na parte de tras do alimentador
Alimentador acima do nivel da mesa.
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Os valores padrédo séo 130 mm na parte da frente e 280 mm na parte de
tras.

Um alimentador de gravidade real deve ter uma inclinacao de 15°- 30°.
A relacdo maxima possivel de tras para frente do alimentador € 3.3:1.

Propriedades do Alimentador de Gravidade e Alimentador
Pneumatico

Ao contrario da maioria dos objetos, a posi¢ao do alimentador é definida
como o ponto no qual o robd pega um objeto do alimentador.

O menu de propriedades do alimentador de gravidade e do alimentador
pneumatico contém as seguintes opc¢des adicionais:

Nimero de Partesno  Define o numero de partes que séo carregados no
Alimentador alimentador no inicio da operacao (quando a célula
estiver aberta ou resetada).

Somente um objeto (ex: cilindro ou cubo) deve ser
colocado nas partes do alimentador. Vocé deve
colocar o objeto no quadrado colocado na frente do
alimentador. O software multiplica o objeto pelo
namero de partes especificado.

Numero de Inputdo  Define o input do controlador do rob6 no qual a
Controlador microchave do alimentador esta conectada.

Na Simulag&o da Célula, o input mantera-se aceso
enquanto houver partes no alimentador.

Ao inserir um namero de input que ja foi definido
por outro dispositivo, isto substituira a conexao
existente com esta nova conexao.

Numero de Outputdo  Define o output do controlador do robé no qual o
Controlador para o alimentador é conectado. Uma nova parte aparece

'(A‘Al'lri'rl]e;rt]?;é’ér no alimentador quando o output é aceso.

pneumatico somente) Nota: Para unalimentador de gravidadeada vez
gue um objeto no alimentador for pego pela garra
do robo (mas né&o necessariamente removido do
alimentador), outro objeto sera exibido, até que o
suprimento termine.
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Colocando Objetos no Alimentador de Gravidade

Ao colocar os objetos no alimentador de gravidade, vocé deve posiciona-los na
secao cinza mais clara da boca do alimentador (veja o cursor na ilustracao
abaixo).

No Setup da Célula, o objeto talvez ndo apareca posicionado corretamente
(veja a ilustracao abaixo). Normalmente, isto aparecera em um angulo
inclinado.

Porém, quando a célula for aberta na Exibicdo Gréfica, o objeto seré
posicionado corretamente se vocé coloca-lo apropriadamente na area
cinza.
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Maquinas

Nenhuma das maquinas tem nenhuma opc¢ao de configuracao.

Propriedades da Maquina

O menu de propriedades da maquina inclui a op¢ao Definicdo de Maquina.

A seguinte caixa de dialogo abre-se quando vocé seleciona Definicao de

Méaquina.
DeimigiodaMequne |

Input Controlador para Maq. Ocup.

Output Controlador para Inic. Ciclo

Cont. da Porta da Maq.

QOutput Controlador para Mandril

“ Controlador do Rob Nimero de Outp.

—
—
—
L]

» Controlador de Mag.

Tempo do Ciclo (seq.)

Cancelar

O Input do
Controlador para a
Maquina esta
Ocupado

O Output do
Controlador para
Iniciar Ciclo

O Output do
Controlador para o
Mandril

Controle da Porta da
Maquina

Define o input do controlador do rob6 no qual a
maquina esta conectada. Quando o input estiver
aceso isto indica que a maquina esta ocupada.

Define o output do controlador do rob6 no qual a
maquina esta conectada. O ciclo da maquina
iniciara quando o output for aceso.

Define o output do controlador do rob6 no qual o
mandril esta conectado. Se o output estiver
desacionado o mandril estara aberto, quando o
output estiver aceso, o mandril estara fechado.

As portas das maquinas sao controladas pelo rob6
ou um ciclo da maquina. Use a opgéo Controlar
Porta da maquina para selecionar uma opc¢ao.

« Controlador do Robd: Selecione esta opgao
para o controlador do rob6 controlar a abertura
e fechamento das portas da maquina.
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« Numero de Output: Disponivel somente
guando o Controlador do Robo for selecionado.
Define o output do controlador do rob6 no qual
as portas da maquina estédo conectadas.

« Controlador da Maquina: Selecione esta
opcao para as portas da maquina para operar
independentemente o controlador do robd. As
portas abrem e fecham no comeco e no final do
ciclo da maquina.

Tempo do Ciclo Define a quantidade de tempo (em segundos) de um
ciclo de maquina.

Ao contrario da maioria dos objetos, a posicdo da maquina é definida
como o ponto no qual o rob6 carrega e descarrega um objeto para uma
maquina ou desta maquina.

Geral

Configuracao da Mesa

A mesa deve ser colocada na célula um pouco antes ou depois do robé (o
primeiro objeto) ter sido colocado.

A maioria dos objetos serdo exibidos na altura correta, mesmo que estes
nao estejam sentados nas mesas.

E recomendéavel que vocé coloque uma mesa ou mais mesas na célula para
gue os objetos nao flutuem no ar ou caiam no chéo.

A caixa de diadlogo configuracdo da mesa contém as seguintes opc¢oes:

[ > |
I e
o)
Ok
¥ [mm] 1000 Cancelar |
Cor Selecione uma das oito cores. Use uma cor que seja

diferente das cores usadas para o chdo, a parte de
tras e o0 objetos que serdo colocados na célula.

X [mm]; Y [mm] As dimensdes X e Y estdo sempre de acordo com as
dimensdes X e Y da célula. (Use a op¢édo Mostrar
Origem da Célula para exibir as dimensfes X e Y
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da célula)

Propriedades da Mesa

O menu de propriedades da mesa ndo tem a opcdo Rodar. Ao inveés disto,
h& a opcdo Redimensionar para definir as dimensdes da mesa.

Escala X; Escala Y Insira um valor relativo nos campos X e Y (ex: 2 ou
5). Ambos os campos devem conter um valor. Se
VvOCé quiser alterar somente uma dimensao, tenha
certeza de inserir 1 no campo. (N&o insira 0)

O redimensionamento € progressivo. A escala
reverte para 1 toda vez que a mesa e
redimensionada.

As dimensdes X e Y estdo sempre de acordo com as
dimensdes X e Y da célula. (Use a op¢do Mostrar
Origem da Célula para exibir as dimensfes X e Y

da célula)

Materiais

Configuracao do Cilindro
A caixa de didlogo da configuragdo do cilindro contém as seguintes

opcoes:
N - |
B
“ Vertical

> Horizontal

—

0K

Altura[mm] 35 Cancelar |

Cor Selecione qualquer uma das oito cores. Vocé pode
usar cores diferentes para representar materiais
diferentes nos quais os sensores podem detectar tais
como ferro, Iim&, materiais opacos ou transparentes.
Tenha certeza que a cor que voceé selecionar para 0s
materiais € compativel com a definicdo de deteccéo
do sensor.

Horizontal /Vertical Define se o cilindro é colocado na posi¢ao
horizontal ou vertical.
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Os cilindros que serédo colocados no torno devem
ser definidos como horizontais.

Diametro O diametro do cilindro.

Para os cilindros horizontais que seréo colocados no
torno, é recomendavel que vocé defina o diametro
como 20 mm, 40 ou 60 mm.

Altura A altura (dimensao Z) do cilindro. Ao aumentar a
altura, isto fara o cilindro ser mais alto (se vertical)
ou mais longo (se horizontal).

Configuracéo do Cubo
A caixa de diadlogo da configuracdo do cubo contém as seguintes opc¢des:

clsor @
B
)
2L R -
Z [mm] 35 Cancelar |
Cor Selecione qualquer uma das oito cores. Vocé pode

usar cores diferentes para representar materiais
diferentes nos quais os sensores podem detectar tais
como ferro, Iim&, materiais opacos ou transparentes.
Tenha certeza que a cor que vocé selecionar para 0s
materiais € compativel com a definicdo de deteccéo
do sensor.

X [mm]; Y [mm] As dimensbes X e Y estdo sempre de acordo com as
dimensdes X e Y da célula. (Use a opcao Mostrar
Origem da Célula para exibir as dimensdes X e Y
da célula)

Altura A altura (dimenséo Z) do cubo. Quanto maior a
altura, mais alto o cubo.

Propriedades das Partes do Usuario

O menu de propriedades das partes do usuario inclui a op¢ao Definicdo de
Impacto. A seguinte caixa de dialogo é aberta quando vocé selecionar
Definicdo de Impacto.
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A Simulacéo da Célula verifica as condi¢des de impacto. Para a Simulacéo
da Célula detectar um impacto com a parte definida do usuario, vocé deve
definir a area de impacto para parte.

Para definir um ponto de impacto, selecione uma opcéo da seguinte caixa

de dialogo:
Denigiodeimpacc |

Deteccéo de Impacto para Parte do Usuario

# Sem Impacto

 Caixa de Limite

 Caixa Definida pelo Usuario

0OK Cancelar

Sem Impacto Nenhum ponto de impacto foi definido. Quando a
parte do usuario entra em contato com outro objeto
na simulacédo, ndo havera um impacto simulado. A
parte aparecera como que entrando no objeto.

Caixa de Limite Um impacto é detectado quando o robd entra em
contato com uma “caixa” desenhada ao redor do
objeto.

Caixa Definida pelo Cada parte definida pelo usuario é feita de uma

Usuario série de caixas. O usuario define a area de uma

caixa que simulara o impacto.
Para definir a area do impacto:

» Circunde cada caixa com uma caixa de limite
para definir impacto.

« Defina as areas especificas na caixa para
detectar o impacto criando uma linha final no
programa RWX. As linhas finais devem iniciar
com 2001, e devem estar em sequiéncia (ex:
2001, 2002, 2003).

Objetos e Partes do Usuéario

Objetos do Usuario

Os itens encontrados nos objetos do usuario no menu Objeto Novo séo
somente usados para ilustragao.

Usuarios avancados que sabem criar objetos tridimensionais no formato
RWX podem projetar e usar tais objetos na célula robotica. Ndo mais que
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8 objetos de usuario podem ser usados ao mesmo tempo. Para mais
informacéo sobre como projetar objetos do usuario, veja a seguinte secéo
(Projetando Objetos e Partes do Usuario).

Os arquivos de objeto do usuario sdo chamados USUARIO*.RWX. Eles
sao encontrados na pasta SBWBSIRESOURCE.

Partes do Usuario

As partes do usuario (PART1_0.RWX, PART2_0.RWX e Parte

3_0.RWX) encontrados no menu Objeto Novo podem ser manipulados por
robé e maquinas. Estas partes sao formatos basicos. Eles talvez sejam
usados para simular qualquer tipo de material que o usuario escolha.

Em RoboCell, as partes séo alteradas no final do processo de maquinacéo.
Isto é para mostrar a vocé como uma parte € demonstrada depois de ter
passado por uma fresa ou torno. A parte parecera como se esta estivesse
sido terminada por uma maquina. Vocé deve projetar as suas proprias
partes terminadas.

Usuérios avangados que sabem como criar objetos tridimensionais no
formato RWX podem projetar e usar as suas proprias partes na célula
robédtica. Porém, ndo mais que trés partes definidas pelo usuario podem ser
usadas ao mesmo tempo.

Os arquivos da parte do usuario sdo chamados PARTE*_0.RWX, e partes
finalizadas sdo chamadas PARTE* _1.RWX. Eles sao encontrados na pasta
SBWSIMn RESOURCE. Para mais dire¢cdes como projetar partes do
usuario, veja a seguinte secao (Projetando Objetos e Partes do Usuario).

Projetando Objetos e Partes do

Usuario

Modificando um Arquivo da Parte Existente do Usuério

Vocé talvez altere a parte existente do usuario para criar a sua propria
parte de usuario. Para modificar uma parte do usuario, faca o seguinte:

6. Abra a pasta SBWSIMXx.
e Abra a pasta RESOURCE.

« Use um editor de texto que salva os arquivos em formato plano ASCII tal como
Bloco de Notas ou DOS.

« Abra um dos arquivos existentes de partes do usuario
(PART1_0.RWX, PART2_0.RWX ou PART3_0.RWX). O arquivo se
parece com o seguinte exemplo:

ModelBegin

Manual do Usuéario
9911

43 RoboCell



TransformBegin
Color 0.01.01.0
Superficie 0.4 0.3 0.2
Opacity 1.000000
LightSampling Facet
GeometrySampling Solid
TextureModes Lit
Textura NULL

ClumpBegin

Translate 0.0 0.0251 0.0
Tag 1
Block 0.05 0.05 0.05
ClumpBegin
Tag 2001
Color100
Opacity 1
Block 0.03 0.02 0.07
ClumpEnd

TransformEnd
ModelEnd
7. Edite o arquivo para criar a sua propria parte.

8. Salve o arquivo. Uma vez que vocé pode ter trés arquivos de partes do
usuario ao mesmo tempo vocé deve substituir o arquivo oribiaal.
altere o nome do arquivo

9. Para criar a sua propria parte finalizada, edite o arquivo*Parte

Se vocé nédo quiser criar uma parte finalizada, exclua o arquivo
Parte*_1.

Criando um Arquivo Novo

Vocé pode escrever 0s seus proprios arquivos de partes ou objetos do
usuario. Para criar um arquivo novo faga o seguinte procedimento:
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10. Abra o editor de texto que salva arquivos em texto plano ASCII tal
como Bloco de Notas ou DOS.

11.Escreva o0 programa para criar a sua propria parte.
12. Salve como arquivo tipo .RWX.

Vocé deve dar um nome ao arquivo PART1_0.RWX, PART2_0.RWX,
ou PART3_0.RWX.

« Para criar uma parte finalizada, nomeie o arquivo PARTE*_1.RWX.
Deve haver também um arquivo PARTE* _0.RWX para acompanha-lo
(ex: para ter um arquivo PART1_1 deve haver um arquivo
PART1_0.RWX).

« Copie os arquivos para a pasta SBWBIRESOURCE.

Note: vocé deve salvar o arquivo original com um nome de arquivo
diferente. E recomendavel que vocé ndo descarte os arquivos originais
suprido com o RoboCell.

« Para criar unobjeto do usuério siga 0s passos acima e nomeie 0
arquivo USUARIO*.RWX. Os arquivos USUARIO*.RWX n&o
podem ser manipulados pelo robd ou maquinas. Vocé deve substituir
0s arquivos de objeto do usuario originais.

Importando um Arquivo CAD:

Vocé pode criar um objeto tridimensional em um programa CAD, e
importa-lo para o RoboCell. Para importar um arquivo CAD, faca o
seguinte procedimento:

13.Crie um arquivo em qualquer programa CAD. Salve como *.DXF ou
*3DC.

14.Use o conversddXFtoRWX, ou3DCto RWX para converter o
arquivo para formato RWX.

15.Nomeie os arquivos PART1_0.RWX, PART2_0.RWX, ou
Part3_0.RWX.

« Para criar uma parte finalizada, nomeie o arquivo PARTE* _1.RWX.
Deve haver também um arquivo PARTE* 0.RWX para acompanha-lo
(ex: para haver um arquivo PART1_1.RWX, deve haver um arquivo
PART1_0.RWX).

« Copie o0 arquivo para a pasta SBWSIRESOURCE.

Para importar unobjeto do usuarig siga os passos acima e nomeie o
arquivo USUARIO*.RWX.

Para mais informagé&o sobre arquivos RWX, consulte um manual sobre a
programacao RWX
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Simulacao da Ceélula

A Simulacéo da Célula integra o software de robdtica SCORBASE com o
modulo de exibicdo gréafica que permite a vocé ensinar as posi¢des do robo
e executar programas de robé em uma célula robotica virtual.

SCORBASE

As trés primeiras op¢des do menu na Exibicdo do SCORBASE controlam
a janela da Exibicdo Gréfica e o layout da tela da Simulacdo da Célula.

Todos os menus e fungdes do SCORBASE sé&o descritos totalmente no
manual do usuario suprido com o software SCORBASE para Windows.

| Exibicdo Grafica | Abre ou maximiza a janela da Exibicdo Grafica, se
esta foi fechada ou minimizada.

| Simulac&o & Ensino | Exibe a janela Exibicdo Grafica e uma série de
caixas de didlogo do SCORBASE que sao usadas
para as operacdes de ensino de posicao.

Quando a Simulacdo da Célula estiver ativada, esta
sempre sera aberta com o layout de tela padréo
Simulacdo & Ensino como a ilustragao abaixo.

5] SCORBASEpro para SCORBOT-ER 4pc © Eshed Robotec

C:\ROBWELDA4\PRO\ERACELL5.SBP [_ o] x]
1 ODSEIVAGHO: HKKHRKRKNERKRKKKKHE KX KKHRARRS, =
2: Observagdo: LATHE & MILL TENDING

3: Observagéo: Program File: ER4GELLS.SBP
4: Observagdo: Cell Setup File: ER4CELL5.3DC
5: Observagdo: Axis 7: Slidebase 1.5m (screw-drit
6: Observaggo: Input 1: Gravity Feeder (cylinders
7: ObservagHo: Input 2: Feeder (cubes for mill)
8: Observagdo: Input 3: For Mill Busy

9: Observag&o: Input 4: For Lathe Busy

10: Observag&o: Output 1: For Feeder
e

I Linear

+ Juntas U 2 3456 7 8 Yelo
. xvz + 1|2]|3|4|5]|6]|7]|2
B - ow[E[R[Tv{uln]| 5 =

Abrir Garra | B G | Imagem | “
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Simulac&o & Rodar | Exibe a janela Exibicdo Grafica e uma série de

caixas de dialogo e janelas SCORBASE que séo
usadas durante a execuc¢ao do programa.

O layout da tela padrédo Simulacdo & Rodar é
demonstrado abaixo.

7% SCORBASEpro para SCORBOT-ER 4p Robotec

R cmopwerbaprorereceLL sor—— Il

1: Observagio: sxrksxwkskwmk xkRRRRH«

2: ObservagHo: LATHE & MILL TENDING

3: Observagdo: Program File: ER4CELLS.SBP

4: ObservagHo: Cell Setup File: ER4CELL5.3D1
Slidebase 1.5m (screw-

Gravity Feeder (cylind

Feeder (cubes for mill
For Mill Busy
For Lathe Busy

12: Observaga
13: Observaga

D RRRREARIRRRRR RRRRHRHHIKRAR
16: Chamar Subrotina FEEDER_LATHE

17: Chamar Subrotina FEEDER_MILL

18: Definir Variavel ID_T = 1

oo
oo s Ovpwe g ——
[T 1 [ =2 [ 3 ]
Outputs: = =] =]
Nome: FEEDER2 1 MILLT 3 MILL1 2 1
Inputs: = =] =]

Forca: = = =

Nome: GFEEDER1 FEEDER2 1 MILLT 1

T I
[ |1 | mserir | Simulagdo | Control On

Use 0 SCORBASE Opc¢0es | Salvar Tela do Usuério para salvar o layout
da tela que vocé se sinta mais confortavel. A tela do usuario pode incluir a
janela Exibicao Gréfica.

Exibicdo Gréfica

O modulo Exibicao Gréfica € uma aplicagdo individual que tem o seu
préprio titulo, menu e barras de status. Porém, este opera como um
subordinado do médulo SCORBASE. O rob6 e objetos na célula
demonstrados na janela Exibicdo Grafica reagem diretamente a todas as
fungcbes SCORBASE tal como manipulag&o de eixo, comandos de
movimento e execucao de programa.

RoboCell para SCORBOT-ER 2pc e 4pc: Quando o SCORBASE estiver
operando on-line, a Exibicdo Grafica permite acompanhamento grafico da
célula robdtica real. (Acompanhamento gréafico on-line ndo é disponivel
nas versdes SCORBOT-ER Vplus ou ER IX do RoboCell).

Quando a janela Exibicdo Grafica estiver aberta, esta mostrara a ultima
célula que foi carregada (no Setup da Célula ou Simulacao da Célula). Em
adicdo, a célula é exibida & partir do angulo de exibicdo que foi definido
da ultima vez pela opc¢ao Exibir | Salvar Posicdo da Camera.

Por padréo, a janela Exibigcdo Grafica € definida para exibir Sempre em
Cima. Nao altere esta definicao.

As seguintes sec¢fes neste capitulo descrevem as opcdes e caracteristicas
disponiveis através dos menus Exibicdo Grafica.
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Menu Arquivo

Somente um arquivo/janela de setup da célula pode ser aberto ao mesmo
tempo.

|Abrir | Abre um arquivo existente de setup da célula e
exibe a célula que este arquivo define.

Tenha certeza que vocé esta abrindo o arquivo
correto de setup da célula antes de carregar um
arquivo de programa SCORBASE associado.

A sequiéncia apropriada para abrir e fechar os
arquivos SCORBASE e setup da célula é descrita
na sec¢ao, Rodando os Arquivos Demo.

Quando o SCORBASE estiver operando no modo
simulagéo, as definicbes periféricas definidas no
arquivo setup da célula estarédo carregadas. Quando
0 SCORBASE estiver operando on-line, as
definicbes periféricas definidas no setup da célula
nao estardo carregadas; o setup periférico definido
no SCORBASE estara retido. Eixos periféricos
simulados que néo se adaptam as definicdes do
SCORBASE nao reagirdo aos comandos
SCORBASE na Exibicao Grafica.

Resetar Célula | Recarrega o arquivo setup da célula aberto
recentemente. O rob6 e todos os eixos periféricos
assumem as suas posicdes de reposicionamento.
Todos 0s objetos retornam as suas posi¢des
originais. A Exibicdo Grafica retorna a sua exibicéo
padrao (como foi definido pela opcao Salvar
Posicdo da Camera).

Ao selecionar Resetar Célula enquanto um
programa robaotico estiver rodando, isto
interrompera a execucao, mas nao ira parar ou
recarregar o programa. Vocé deve selecionar o
comando de Parar do SCORBASE, e levar o cursor
para a primeira linha do programa antes de terminar
a execucgao do programa.

As defini¢cdes de input séo resetadas pelo Resetar
Célula de acordo com o setup da célula. Porém, o
status Forga dos inputs mantém-se em efeito.

Versdes ER 2pc e 4pc: Definicbes de output ndo
sao afetadas pelo Resetar Célula. Vocé deve limpa-
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Sair |

los manualmente (na caixa de diadlogo Inputs &
Outputs Digitais do SCORBASE).

Versdes ER Vplus e ER IX: Definicdes de output
sao resetadas pelo Resetar Célula.

Versdes ER 2pc e 4pc: Quando o SCORBASE
estiver operando on-line, a funcdo Resetar Célula
causa ao robo simulado e eixos periféricos assumir
a posicao do robo e periféricos.

Fecha a janela Exibicdo Gréafica somente.

Para fechar a Simulacao da Célula e o RoboCell,
use a opcao Arquivo | Sair SCORBASE.

Menu Exibir

| Vista Superior |

| Redirecionar Camera |

Cémera Siga Me |

Salvar Posicdo da
Céamera

Exibe um exibicdo superior da célula. Esta € a
mesma opgao que aparece no menu Exibir Setup da
Célula.

Permite a vocé selecionar um ponto de focalizacéo
diferente na exibigéo grafica da célula. Esta é a
mesma opcao que aparece no menu Exibir Setup da
Célula.

Altera o ponto central da janela de exibicédo grafica,

selecione Exibir|Redirecionar Camera. Entéao clique
em qualquer ponto do cenario. Isto agora torna-se o
ponto central da exibicao gréfica.

Quando selecionada, a camera segue um ponto de
focalizacdo especifico. Esta fungéo é similar ao
Redirecionar Camera, porém automatico e
continuo.

Altera o ponto de focalizacdo da camera, vocé deve
primeiro limpar esta op¢cdo do menu para parar o
acompanhamento da camera. Entéo selecione a
Camera Siga Me de novo, e selecione outro ponto
de focalizacéao.

Esta funcdo € bastante usada para seguir 0s
movimentos da garra do robd. Mas isto também
pode ser usado para acompanhar qualquer objeto na
célula tal como um cubo que esta sendo movido.

Salva a exibi¢do corrente da célula. A exibi¢éo
grafica mostrara esta exibicdo toda vez que vocé
selecionar Resetar Célula ou Armazenar Posicao da
Céamera, ou quando o arquivo de setup da célula for
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Sempre em Cima

carregado.

Mantém a janela Exibigcdo Gréfica na frente de
todas as outras janelas e caixas de dialogo.

N&o altere esta definicdo. Use o método padrao
Windows para exibir a janela ou caixa de dialogo que
esté ocultada pela janela da Exibi¢cdo Gréfica.

Menu Robb

Os comandos no menu Robd permitem a vocé controlar e manipular o
rob6 simulado diretamente através da janela Exibicdo Grafica ao invés das
caixas de didlogo do SCORBASE. Usando os comandos Enviar Robd, isto
permite a gravacao de posi¢cdes de uma maneira simples e precisa.

| Parar F9

| Executa o comando Parar do SCORBASE na

Simulacéo da Célula. Aborta a execucao do
programa e paralisa todo o movimento da célula
robotica.

Enviar Robd para
Objeto

Move o rob6 (garra) para um objeto na célula.

Tenha certeza que a garra esta aberta antes de usar
este comando.

Primeiro selecione Enviar Robd para Objeto, entdo
clique no objeto alvo.

Por padrdo, a garra movera para um ponto que esta
10 mm acima da posicao do objeto. Uma vez que a
posicdo da maioria dos objetos é definida pelas
coordenadas XY no centro da base do objeto, o
offset Z previne a garra do rob6 de executar um
impacto na superficie na qual o objeto esta
colocado.

Use a caixa de dialogo Opc¢des para Enviar Robd
para alterar o valor offset Z. Isto permitira a vocé
enviar o rob6 para um objeto mais alto, por
exemplo.

Enviar Robd para
Ponto

Move o robd (garra) para qualquer localizacdo na
célula. Isto é similar ao comando Enviar Robé para

Objeto, mas permite a vocé enviar o robo a
gualquer ponto em qualquer objeto na célula.
Quando vocé clicar em um objeto tal como uma
mesa, 0 ponto alvo € o ponto onde vocé clica, ndo a
posicéo do objeto.

Primeiro selecione Enviar Robd para Ponto, entédo
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Enviar Robd Acima
Ponto

| Abrir Garra

| Fechar Garra

Opcodes para Enviar
Robd

clique no ponto alvo. Por padrao, a garra movera
para um ponto que esta 10 mm acima do ponto
selecionado. Use a caixa de dialogo Opcoes para
Enviar Rob0 para alterar o valor offset Z.

Move o rob6 (garra) para um ponto acima de
qualquer localizagéo selecionada na célula.

Primeiro selecione Enviar Rob6 Acima Ponto,
entao clique no ponto do alvo.

Por padréo, a garra movera para um ponto que esta
150 mm acima do ponto do alvo. Este valor offset
permite a vocé enviar o robd para um ponto acima
da parte ou do dispositivo.

Use a caixa de dialogo Opc¢des para Enviar Robd
para alterar o valor do offset Z Acima Ponto.

Executa o comando Abrir Garra do SCORBASE na
Simulacao da Célula.

Executa o comando Fechar Garra do SCORBASE
na Simulacéo da Célula.

Abre uma caixa de diadlogo que define os valores de
offset verticais e a orientagao da garra quando os
comandos Enviar Rob6 forem executados.

Enviar Opgies do Robd m

Pitch Roll Deslocamento Z Deslocamento Z Sobre

“+ -90 Graus “+ 0 Graus “+ +10mm “ +150 mm
> 0 Graus > -80 Graus o +35mm >+ 75 mm
> Atual - Atual

> Usuério Definido: > Usuério Definido: > Usuario Definido:  Usuario Definido:

El Graus El Graus El mm El mm

Padréo

OK | Cancelar

As definicbes manter- se-ao em efeito para todos os
comandos Enviar Rob6 subsequentes.

Por padréo, o robé move-se para um objeto ou
ponto com a garra perpendicular (-90) para a mesa e
com nenhuma rotacéo (0).

Vocé talvez use também a caixa de diadlogo
Movimento Manual do SCORBASE para ajustar a
orientacao (pitch e roll) de uma garra. Vocé pode
entdo selecionar a opcao Uso Corrente para manter
a orientacdo da garra durante os comandos Enviar
Rob6 subsequentes.
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O valor offset Z é usado pelos comandos Enviar
Rob6 ao Objeto e Enviar Robd ao Ponto.

O valor offset Z Acima Ponto é usado pelo
comando Enviar Rob6 Acima Ponto.

Quando o SCORBASE estiver operando on-line (somente ER 2pc e 4pc),
as opc¢des no menu do robb (exceto Parar) ndo estardo disponiveis. (On-
line SCORBASE com Simulacdo da Célula néo € disponivel para
SCORBOT-ER Vplus ou ER IX.)

Para mais informagé&o sobre como controlar o rob6 na Simulacdo da
Célula, veja Capitulo 6.

Menu Mostrar

Mostrar o Percurso
do Robo

Limpar Percurso do
Robd

Mostrar Posicdo da
Garra

Quando selecionado, uma linha que mostra o
percurso de uma garra sera desenhada na tela
guando o rob6é mover-se.

O percurso € desenhado em uma relacdo de 3
pontos por segundo. Depois que 500 pontos forem
desenhados, todos os pontos sao limpados.

Limpe esta opgédo do menu para parar a exibigao do
percurso.

Remove o percurso do robd que foi desenhado na
tela.

Exibe a linha de status corrente da Janela Gréafica da
posicdo Cartesiana (XYZ) do robd. Estes valores
indicam a posicao da ponta da garra relativa ao

ponto de origem do robd.

Vocé pode evitar desordem na tela usando esta
opc¢ao ao invés de abrir a caixa de didlogo XYZ do
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Mostrar Origem da
Célula

Mostrar O Envelope
de Trabalho do Robd

SCORBASE.

Esta € a mesma opc¢ao que aparece no menu Sinais
de Setup da Célula.

A célula tem um ponto de origem (0,0) no nivel da
mesa. As posicdes de todos os objetos sdo definidas
como relativas a este ponto de origem.

Quando a opcéo Mostrar | Mostrar Origem da
Célula for selecionada, uma cruz vermelha marcada
com o0s eixos X+ e Y+ mantera-se exibida na tela.

Ao manipular a exibicao grafica, a cruz talvez
desapareca momentaneamente.

Ao rodar a exibicéo, isto ndo altera as dimensdes X
e Y da célula.

Esta é a mesma opgéo que aparece no menu de
propriedades de Setup do Robd na Célula.

Exibe o alcance de trabalho do rob6 e permite a
VOCé ver se 0s objetos estdo dentro do alcance do
robo.

Menu Sinais

Algumas das opc¢des neste menu sdo as mesmas que as opcdes que
aparecem no menu Sinais de Setup da Célula. Quando um tipo de sinal é
selecionado, todos os sinais sao exibidos, mesmo que 0s préprios objetos

estejam obscuros.

Ocultar Todos os
Sinais

| Nomes do Objeto

| Posi¢cBes do Objeto |

Posi¢cBes do Objeto
nas Coordenadas do
Robo

Oculta a exibicédo de todos os sinais.

Ao contrario do Setup da Célula, sinais de objetos
individuais ndo podem ser ocultados.

Quando selecionado, um sinal em cada objeto
mostra 0 seu nome, assim como € definido no menu
propriedades do objeto.

Quando selecionado, um sinal em cada objeto
mostra a sua posi¢cdo. As coordenadas indicam que
0 ponto central do objeto esta em relagdo ao ponto
de origem da célula.

Estas coordenadas séo exibidas em texto negro.

Quando selecionado, as coordenadas mostradas nos
sinais indicam as posi¢cfes do objetos em relacdo ao
centro de origem do robd.

Se o rob6 foi movido da base deslizavel, ou
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Numero de Partes no
Alimentador

reposicionado durante o setup, estas coordenadas
proporcionam as coordenadas apropriadas
necessarias para ensinar posicoes ao robd.

Estas coordenadas sao exibidas em texto azul.

Quando selecionado, um sinal em cada alimentador
mostra o nimero de partes no alimentador. Somente
a parte que sera pega pelo robd sera exibida.
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Operacao da Ceélula

A operacao e programacéao do robd na Simulagcéo da Célula é similar ao
trabalho de um robd real. As caracteristicas de exibicdo Gréfica e
operacOes automaticas tais como os comandos Resetar Célula e Enviar
Robb permitem uma programacao rapida e precisa.

Manipulacao do Robo

A caixa de didlogo Movimento Manual do SCORBASE permite a vocé
manipular o robd e eixos periféricos em uma célula simulada da mesma
maneira que isto proporciona o controle de um sistema robdético real. Ao
clicar com o mouse na tela, ou apertando as teclas no teclado, isto move os
eixos. O movimento de um eixo continua enquanto um botdo ou tecla esta

sendo apertado, ou até que o limite do software ou hardware seja
alcancado.

Use os botdes Abrir Garra e Fechar Garra para controlar a garra.

7] SCORBASEpro para SCORBOT-ER 4pc © Eshed Robotec
Arquiva  Editar  Rodar  Opgiies  Exibir  Programas  Ajuda

@) (Eleeale] o) - [ B S e 7]

1: Observagdo: Arquivo  Exibir Bobd  Mostar  Sinais  Soldegem  Ajuda
2: Observagé@o: BLOCK TOWERS

3: Observagéo:
4: Observagdo:
5: Observagéo:
6: Observag&o:
7: Observagéo:
8: Abrir Garra

4

Posicéio Nimero

=]

Program File: ER4CELL1.SBP
Cell Setup File: ER4CELL1.3DC
Peripherals: None

I1¢s: None

9: Ir Linear para posigdo 11 rapido
10: Ir Linear para posigéo 1 velocidade 5§

Ensinar Posigiies (Simples) n

Incluir Eixos

Ir Linear
| Robd

+ Absoluto
 Relativo &

e

Ir Posigéo

“+ Velocid.
> Durac#o

Excluir Expandir
Movimento Manual n
Velocid.

Abrir Garra | Eechar Garra |

L=

\ 1 | Inserir |Simu|agﬁn |Cnntrnl0n
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Operacao da Maquina

Vocé pode operar o torno ou fresa diretamente da caixa de dialogo de
output Digital ou com os comandos do programa (Veja Execucgéo do
Programa). O programa continuara a rodar depois que a maquina comecar
a operatr.

Tenha certeza de fechar o mandril no torno ou fresa antes de abrir a garra
do robd para solta-lo. Uma parte colocada na fresa caira na parte de baixo
ao menos que o mandril seja fechado antes da abertura da garra do robd.

Uma parte colocada no torno talvez caia quando o ciclo do torno iniciar
caso o mandril ndo seja fechado antes do ciclo iniciar.

Comandos Enviar Robd

Os comandos Enviar Robd podem ser usados em geral ao invés da caixa
de didlogo Movimento Manual do SCORBASE. Porém, vocé usara a caixa
de dialogo Movimento Manual para ajustar a posi¢do do robd depois de
usar o comando Enviar Robd.

Quando o SCORBASE estiver operando on-line com uma célula robética
real, os comandos e opc¢des Enviar Robo seréo inabilitados.

Ao usar os comandos Enviar Robd, preste atencdo nas caracteristicas dos
seguintes objetos.

Alimentadores Clique na parte no alimentador, e ndo no préprio
alimentador para selecionar esta parte como um
alvo para o comando Enviar Robo para Objeto. Para
levantar com facilidade uma parte do alimentador,
selecione um pitch de 0° e um roll de -90° nas
caixas de diadlogo Opcdes para Enviar Robd.

Fresa Cada um dos quatro grampos do mandril pode ser
um objeto alvo.

Vocé nédo pode usar o comando Enviar Robo para
Objeto para colocar um objeto no mandril da fresa.
Os objetos devem ser colocados no mandril
manualmente.
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] Exibig#o Gréafica - ERACELLS

Arguivo Exibir  Bobd  Mostrar - Sinais  Soldagem Ajuda

Peripherals: Axis?: ROBOT1_LSE.

Use a caixa de dialogo Movimento Manual para
posicionar o cilindro exatamente.

#i Exibig#o Grafica - ERACELLS [_ o] x]
Arquiva  Exibir  Boba  Maostrar  Sinais  Soldagem  Ajuda

=

Torno Cligue no bastidor do torno para selecionar este
como o alvo para o comando Enviar Rob6 para
Ponto. Use a grade no bastidor para ajudar a colocar
0 objeto.

Mesa Use o comando Enviar Robo para Ponto (ndo
Enviar Robd para Objeto) e selecione um ponto
alvo especifico na mesa.

Modelo Apesar de ser considerado um unico objeto, o
modelo é composto de dois objetos, a bandeja e o
articulador no qual cada um pode ser um objeto
alvo. O modelo tem somente uma posicao definida
pelo centro da bandeja.
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Use o offset Z 35 mm para enviar o rob0 para a
bandeja do modelo.

Use o offset Z 0 mm (definido pelo usuério) para
enviar o rob6 para o articulador do modelo.

Garra

Agarrando Objetos

A garra do rob6 na Simulacao da Célula agarrara objetos somente como o
resultado do comando Fechar garra.

Quando a garra fecha-se em um objeto, o0 objeto € empurrado para o centro
da garra.

Em adicao, cubos e cilindros horizontais sdo rodados em linha com as
mandibulas da garra, a0 menos que a rotacéo do offset ndo exceda 35°.
Quando o offset estiver ao redor de 45°, a garra simplesmente agarra um
objeto nos seus cantos.

Uma vez que os objetos sdo rodados ao redor do seus centros, um objeto
longo que ser& agarrado longe do seu centro deve estar alinhado com a
garra 0 maximo possivel antes da garra fechar.

Soltando Objetos

A Simulacéo da Célula funciona com gravidade. Os objetos que sao
soltos, cairdo na primeira superficie abaixo deles.

Se mais que a metade da base de um objeto encontra-se em uma
superficie, 0 objeto mantera-se na superficie. Se néo este caira na
superficie abaixo.

Os objetos podem ser pegos e soltos em qualquer rotacao.

Deteccéo de Impacto

A Simulacéo da Célula verifica as seguintes condi¢des de impacto:
« A ponta da garra atinge um objeto ou o proprio robd.

« O canto do motor da garra (montado na parte de cima da garra) atinge
um objeto ou o proprio robd.

« Um objeto segurado pela garra atinge outro objeto ou o robd.

A mensagem de erro de impacto da Simulacéo da Célula é a mesma
enviada pelo SCORBASE quando um robd real ndo pode atingir uma
posicdo alvo. Uma vez que nao existem falhas mecanicas (motor) ou
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elétricas (encoder) na simulacdo, vocé pode simplesmente presumir que a
garra ou um objeto segurado pela garra colidiu com o robd ou outro
objeto.

A linha de status da Exibicdo Grafica indica o objeto no qual ocorreu
impacto.

Em relacdo a mensagem de erro do impacto, selecione OK para prosseguir
com o Control On. Entdo mova o rob6 da condi¢cédo de impacto. Se o
comando Enviar Robd causou o impacto, o rob6 prosseguira 0 movimento
da posicao que precedeu o comando Enviar Robd.

Quando o SCORBASE estiver operando on-line com uma célula roboética
real, o SCORBASE controla detec¢éo de impacto e reacgéo, e a funcéo de
deteccédo de impacto da Simulacédo da Célula sera inabilitada.

Gravando Posicoes

A Simulacéo da Célula tem trés maneiras de gravar as posi¢coes do robd.

16.Use a caixa de didlogo Movimento Manual do SCORBASE para
manipular o rob6 virtual da mesma maneira que vocé manipularia um
robo real.

17.Na caixa de didlogo Ensinar Posicdo do SCORBASE, clique Gravar.
Ou:

18.Use o comando Enviar Robé da Exibicdo Gréafica para mover o robd
para um objeto alvo ou posicdo. Se necessario, use a caixa de diadlogo
Movimento Manual do SCORBASE para ajustar a orientacao exata ou
a localizacao da garra do robé.

19.Na caixa de didlogo Ensinar Posicdo do SCORBASE, clique Gravar.
Ou:

20.Na janela Exibicdo Gréfica, selecione a opg¢éo Sinais | Objeto Posicbes
nas Coordenadas do Robd. Faca zoom in no objeto ou no ponto cujas
as coordenadas vocé quer gravar.

21.Abra a caixa de diadlogo Ensinar Posicao Expandida do SCORBASE.
Insira valores para as cinco coordenadas, e clique Ensinar como &
demonstrado abaixo.

Ensinar Posi¢do Expandido
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Ensinar Posigiies (Expandido) I

X(mm)| | Y(mm) | Zmm)] |
Pitch (graus) |:| Roll {graus) l:l
Adquir. Pusil;ﬁul Lrmpar; | Ensinar |

Via posigio
Posicio Nimero  Incluir Eixos

S

Ir Circular

Ir Linear

_| Periféricos Ir Posigéo
> dbzelhe 4 Velocid.
> Relativo a: * Duracéio

Gravar I Excluir |Simplgs b LI

Ensinar Posi¢do Expandido (SCORBOT-ER IX)

Ensinar Posigbes (Expandido) I
(mm) | | Y(mm)| | Zmm)] |
Pitch (graus) |:| Roll {graus) |:|
Adquir. Posi-;54 Clear | Ensinar |
DafviaPesigio Ir Spline
Ir Circular
Posigio Nimero Incluir Eixos Ir Linear
“ 3one irPosicio |
_| Periféricos Ir Posigdo
pelonilie % Velocid.
> Relativo a: * Duragdio
Grayar I Excluir | Simples 5 LI

Execucéo do Programa

A execucgdo de programas na Simulagdo da Célula é a mesma que a
execucao de programas quando usa-se um sistema robotico real.

Uma vez que as configuractes de célula diferentes podem ser facilmente
carregadas e alteradas na Simulagcédo da Célula, note que certas posi¢coes
talvez ndo sejam carregadas junto com o seu programa SCORBASE. Ou
se carregado, elas podem causar movimentos incorretos durante a
execucao do programa. Por exemplo, as posi¢cdes gravadas para a célula
gue tem uma mesa giratéria no eixo 7 ndo sao apropriadas para a célula na
gual o eixo 7 esta conectado na base deslizavel.

Ao tentar rodar um programa com posic¢des incorretas, isto resultara em
resultados inesperados.

Para garantir uma execucao apropriada do programa, siga o seguinte:

« Carregue o arquivo setup da célula antes de vocé carregar o arquivo do
programa SCORBASE.
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« Carregue somente os programas SCORBASE que adaptam-se ao setup
da célula corrente em uso.

« Feche um arquivo aberto SCORBASE antes de vocé carregar outro.

Quando o SCORBASE estiver operando on-line com uma célula roboética
real (ER2pc e ER4pc), a Exibigcdo Grafica proporciona somente um
acompanhamento grafico da execucao do programa. As funcdes da
Simulacao da Célula que teréo conflitos com operacdes on-line (tal como
manipulacdo de input e deteccédo de impacto) sdo inabilitadas.

(O acompanhamento grafico on-line ndo é disponivel nas versées
SCORBOT-ER Vplus IX ou RoboCell).
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7

Caracteristicas de Soldagem

Opcional

Introduzindo RoboCell para

Soldagem

O RoboCell para Soldagem com SCORBOT-ER 4pc é um software de
soldagem robotica de solidos tridimensional para o ensino de técnicas
modernas de soldagem a arco elétrico.

O software executa o seguinte:

Soldagem de partes multiplas on-line e em simulacao.
Exibicdo precisa e manipulacdo de partes soldadas on-line e em
simulagéo.

Gerador de caractere de comando Unico que calcula e ensina todas as
posicoes requeridas para produzir qualquer sequéncia de palavras de
texto.

Células de soldagem predefinidas e programas de demonstracao
funcionais de execucao simulada.
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Uma célula de soldagem tipica € demonstrada na ilustragcdo abaixo.

O RoboCell para Soldagem inclui caracteristicas de software adicionais
ndo incluidas nos outros pacotes RoboCell. Este capitulo lida somente
com caracteristicas de software adicionais do RoboCell para Soldagem.

O RoboCell para Soldagem permite varios tipos de processos de
soldagem: soldas de junta T, soldas a topo e a soldagem de letras e
nameros.

« Solda de Junta T:Uma solda de junta T € demonstrada na ilustracao
abaixo.

« Solda a Topo:Solda na qual as partes séo soldadas lado a lado.
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« Letras e numeros:Um revolver é usado para soldar letras ou nimeros
em uma placa de metal grande colocada em um bastidor a topo.

NTELITEK.

A célula de trabalho permite operagfes de soldagem em junta T totalmente
automaticas de placas de metal do alimentador de gravidade, carregamento
de partes para o bastidor de junta em T, recuperacédo do revolver MIG,
soldagem de arco elétrico, retorno do revolver e descarregamento da solda
do bastidor para refrigerar.

A soldagem de uma junta em topo ou numeros/letras é executada de uma
maneira similar. Porém, para estes processos, as folhas de metal devem ser
colocadas no bastidor durante o estagio de setup da célula. O envelope de
trabalho do robd nao permite colocar e remover partes deste bastidor.

Setup da Célula

Varios objetos novos sao incluidos no Setup da Célula do RoboCell para
Soldagem.

Ferramentas de Soldagem

Configuragdo da Mesa de Soldagem

A mesa de soldagem deve ser colocada na célula um pouco antes ou
depois do robo (o primeiro objeto) ter sido colocado. A maioria dos
objetos de soldagem serao colocados automaticamente na altura correta
padrdo da mesa de soldagem, mesmo que ele ndo sejam colocados
diretamente na mesa de soldagem.

A caixa de didlogo de configuracdo da mesa de soldagem contém as
seguintes opcdes:

smesa __________H|
B

x [mm] 1200

Y [mm] 800 Cancelar |
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Cor

X (mm); Y (mm)

Define a cor da mesa de soldagem. Os poélos da
cabina manter-se-ao no padrao cinza.

Selecione qualquer uma das oito cores. O cinza
padrao representa de uma maneira mais realistica a
mesa de soldagem da cabina fornecida com o AMT
Soldagem Automatica tekLINK.

Para distinguir a mesa, use uma cor que seja diferente
das cores usadas para o chdo e a parte de tras.

Define a extensao e a largura da mesa em
milimetros. As dimensdes X e Y estdo sempre de
acordo com as dimensdes X e Y da célula. (Use a
opcao Mostrar Origem da Célula para exibir a
origem X e Y da célula).

Vocé pode aceitar ou alterar as dimensdes padréo
de 1200 mm x 800 mm que representam a largura
da mesa de soldagem da cabina suprida com o
tekLINK Soldagem Automaética.

Propriedades da Maquina de Soldagem

Vocé nédo pode salvar uma célula que corgémente revélver de
soldagem osomentaum soldador. Nenhum deles ou ambos devem estar
presentes para salvar a célula.

O menu de propriedades da maquina de soldagem contém as seguintes

opcOes adicionais:

Definicbes de
Soldagem

Abre a caixa de dialogo Definicdes de Soldagem que
permite a definicdo dos seguintes parametros de
solda:
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» Registro de Voltagem.
« Diametro do Fio.

« Velocidade do Fio.

« Gas de Protecao.

Definiciies de Soldagem I
—Reg. de Volt. | - Diam. do Fio —Gas de Protegéo
> Yenteinha @ BT pol  Nenhum
o1 CBOM pal 4+ COz
. 2 o BB el
2 Arga (s
23 —¥Yelocid. do Fio
v l o dNdnado Pl

Cancelar |

Os parametros padrao séo definidos de acordo as
definicdes recomendadas pela Millermatiejé o
Manual do Usuério da Millermatjc Alguns
parametros séo interrelacionados. Por exemplo, ao
alterar o registro de voltagem, a velocidade padrao
do fio sera alterada automaticamente. Note que a
velocidade do fio também pode ser alterada
independentemente pelo registro de voltagem.

As definicbes de soldagem também podem ser
alteradas pelo usuério ao trabalhar dentro da janela
Exibicdo Grafica.

Numero de Output do Abre uma caixa de dialogo que permite a definigéo

Controlador para do nimero de output do controlador para a maquina
Maquina de de soldagem. No AMT tekLINK, o numero de
Soldagem

output do controlador € 1. Vocé pode inserir
gualquer numero entre 1 e 8.

SOLDAGEM1 [ ]|

Output do controlador para a maquina de soldagem

|| |
0K I Cancelar
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Suporte do Revolver

O suporte do revolver nao requer do usuario a definicdo de nenhuma
propriedade ou configuracéo adicional. O usuario somente necessita
coloca-lo em uma posicéo acessivel na mesa de soldagem.

Vocé nédo pode salvar a célula que consémente revolver de soldagem
ou somentea solda. Nenhum ou ambos devem estar presentes para salvar a
célula.

Bastidor de Soldagem A (Junta em T)

O Bastidor de Soldagem A é um dispositivo usado para segurar firme dois
materiais a serem soldados juntos em uma junta em T. Este bastidor ndo
requer do usuario a definicdo de nenhuma propriedade ou configuragédo
adicional. O usuario somente necessita coloca-lo em uma posicao
acessivel na mesa de soldagem na qual o rob6 possa acessar o bastidor &
partir das extremidades para colocar e remover partes.

Soldagem do Bastidor B

A Soldagem do Bastidor B pode ser usada para varios tipos de soldas. A
regido com a depressao no centro do bastidor pode ser usada para segurar
com seguranca duas folhas de metal lado & lado para criar uma solda a
topo. O bastidor também pode ser usado para segurar placas maiores com
nomes usadas com o comando ESCREVER SCORBASE (gaoal

do Usuario SCORBASE
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A Soldagem do Bastidor B ndo requer do usuario a definicdo de nenhuma
propriedade ou configuragcéo adicional. O usuario somente necessita
coloca-lo em uma posigéo acessivel na mesa de soldagem.

Materiais de Soldagem

Configurag&o da Placa 89 x 38 x 1.5 (mm)

A caixa de diadlogo da configuracdo Placa 89x38x1.5 (mm) ndo permite
nenhuma definicdo de usuario. Esta caixa exibe as dimensdes e cores

padrao das placas de metal de soldagem para serem usadas com bastidor
de soldagem A.

SOLDPARTEY ____H|
B
Cor —
»[mm] 38 )
¥ [mm] 89 i 5
Z[mm] 15 Cancelar |

Placa Definida pelo Usuario

A caixa de didlogo de configuracao Placa Definida pelo Usuario contém
as seguintes opgoes:

SOLDPARTE2 ]|
* [mm] 38 .
Y [mm] 89
Z[mm] 15 Cancelar |
Cor Selecione qualquer uma das oito cores. Vocé pode
usar cores diferentes para representar materiais
diferentes.
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X (mm); Y (mm); Z

(mm)

As dimensbes da placa. Quaisquer dimensdes
podem ser definidas se as placas forem compativeis
com o bastidor de soldagem A ou B.

O AMT tekLINK usa partes de dimensdes 300 x
100 x 4 (mm).

Exibicdo Gréfica

Menu Soldagem

Varias caracteristicas novas séo incluidas na janela Exibicdo Gréfica do
RoboCell para Soldagem.

Um novo item de menu — Menu Soldagem- foi adicionado ao menu
Exibicdo Grafica no pacote RoboCell para Soldagem.

Definicbes de
Soldagem

Abre a caixa de dialogo Definicdes de Soldagem
gue permite a definicdo dos seguintes parametros de
soldagem simulados:

Definigies de Soldagem |
—Reg. de Yolt. | [ Diam. do Fio — Gas de Protegio

> Ventoinha @ DBPY ool > Menhum

o1 BB el 4 CO,

*12 > 5835 pal
- DA

>3 —Velocid. do Fio

o q > Ndode Fha

Cancelar |

» Registro de Voltagem:Define a voltagem
suprida ao revolver de soldagem, uma variavel
importante para determinar a qualidade e
aparéncia de uma solda. O valor do registro de
voltagem é um numero de referéncia (2 ndo
indica 2 Volts).

O Registro de Voltagem deve ser definido de
acordo com varios fatores tais como a
velocidade do robd, velocidade do fio e
espessura do metal.

« Diametro do Fio: Define o diametro do fio que
esta sendo alimentado ao revolver de soldagem
MIG. Nao pode ser alterado.
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Definido para o diametro do fio padrao 0.023
polegadas usado no AMT tekLINK.

« Velocidade do Fio:Define a velocidade na qual
o fio é alimentado para o revolver de soldagem
MIG. Também conhecido como relacéo de
alimentacdo.

A definicdode velocidade do fio € um valor de
referéncia essencial para o controlador
construido no soldador. E possivel inserir uma
velocidade do fio entre 10 e 100.

A velocidade do fio é regulada automaticamente
pelo soldador para uma performance maxima e
este ndo necessita de input manual. O soldador
determina a definicdo da relacdo de alimentacao
de trés fatores: tipo de gés de protecéo,
espessura do metal e diametro do fio.

« Gas de ProtecdoDefine a presencga ou
auséncia do gas de protecao durante a soldagem.
O sistema funciona somente com gas$.CO

A tarefa do gas no ambiente de soldagem é
isolar oxigénio da soldagem, que causa corrosao
e uma juncéo pobre das pecas soldadas.

Os parametros padrao sao definidos de acordo as
definicbes recomendadas pela Millermatiejé o
Manual do Usuario da Millermatjc

Alguns parametros séo interrelacionados. Por
exemplo, ao alterar o registro de voltagem, a
velocidade padréo do fio sera alterada
automaticamente. Note que a velocidade do fio
também pode ser alterada independentemente pelo
registro de voltagem

As definicbes manter-se-ao em efeito para todas as
soldas simuladas subsequenfesalteragdes nesta
caixa de dialogo néo afetardo as defini¢cdes do
soldador Millermatic real!

Esta caixa de didlogo também pode ser acessada
através de clique duplo na chaves da maquina de
soldagem. Note que as alteracdes de parametro sao
refletidas nas posi¢cdes da chave.
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Caracteristicas de Soldagem

Adicionais

A Exibicdo Grafica do RoboCell para Soldagem também inclui varias
caracteristicas novas.

Comandos Avancados de Enviar Robo

Gravando Posi¢bes para o Bastidor de Soldagem A

O RoboCell para Soldagem inclui caracteristicas que permitem uma
gravacao facil de posi¢des para o Bastidor de Soldagem A. Para gravar
uma posicao para colocar uma parte no lado esquerdo do bastidor, use a
opcédo Enviar Robd para Objeto e cligue em qualquer lugar nas partes
ressaltadas do bastidor (de acordo com o numero “1” na ilustracdo

abaixo). O RoboCell enviard vocé automaticamente para a posi¢do correta
para colocar a parte. Note que esta posi¢cdo também é usada para remover
a parte soldada do bastidor.

Para colocar partes no lado direito do bastidor, cligue em qualquer uma
das éareas indicadas pelo numero “2” na ilustragéo abaixo.

Gravando Posicées para o Revolver de Soldagem

O RoboCell para Soldagem também inclui uma caracteristica prépria para
facilitar a gravacao de adquirir posi¢cao para o revoélver de soldagem. Para
gravar a posicao para pegar o revolver, use a opgao Enviar Robd para
Objeto e clique na manivela do adaptador da garra no revolver. O
RoboCell enviard vocé automaticamente para a posi¢ao correta para pegar
o revolver.
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Portas da Cabina de Soldagem

As portas da cabina de soldagem podem ser exibidas ou removidas
fazendo clique duplo em qualquer lugar da cabina.

Soldador

O soldador tem as seguintes caracteristicas proprias:

Carretel do fio

Velocidade do fio,
Voltagem &
Interruptores de forga

Movimento do
Carretel do Fio

Velocidade e
Voltagem do Fio e
Interruptores de
Forca

Durante o processo de soldagem, o carretel do fio
rodard como em um carretel real.

As chaves do soldador refletem precisamente as
definicbes de soldagem definidas através da caixa
de dialogo Definicbes de Soldagem.

Ao clicar duas vezes em qualquer chave, isto abrira
a caixa de dialogo.
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Parametros de Soldagem

Uma soldagem automatica de sucesso ndo € normalmente o resultado de uma
tecnologia confiavel mas ao invés disto o resultado de um planejamento
confiavel. Portanto, é extremamente importante trabalhar somente com as
definicbes de parametro 6timas definidas pelo produtor.

Como foi dito previamente, o RoboCell para Soldagem permite a vocé ajustar
0S seguintes parametros de soldagem:

Parametro

Como Alterar Parametro

Gas de Protegéo
Inerte

Da caixa de didlogo Definigcbes de Soldagem,
selecione Nenhum ou GO

Registro de Voltagem

Da caixa de didlogo Definigcbes de Soldagem,
selecione um dos numeros de referéncia.

Relacéo de
Alimentacao do Fio

Da caixa de didlogo Definigcbes de Soldagem,
selecione um dos numeros de referéncia.

Altera automaticamente quando o registro de
voltagem for alterado.

Raio de Percurso

Em SCORBASE, a duracao pode ser definida ag
usar o comando Ir para Posicéo para enviar o rqg
da posicao de inicio da soldagem para a posicac
final de soldagem.

A velocidade do robd é alterada para alterar a

duracédo da posicao A para B e portanto isto alte
velocidade na qual havera a soldagem.

Distancia do Eletrodo
dos Materiais a
serem Soldados

Ao gravar as posicoes de soldagem de inicio/fim,
vocé define esta distancia definindo o valor Y das
posicoes.

No RoboCell para Soldagem, a soldagem somel
ocorrera quando o eletrodo do revolver de solda|
estiver localizado em uma distancia apropriada
acima do material “soldavel”. Esta caracteristica
desenvolvida como caracteristica propria para
permitir uma gravacdo mais adequada da posicé
soldagem do inicio.

Uma vez que o software reconhece que a solda

€ “permitida”, o revolver emitira um fio elétrico
criando uma juncao entre os dois materiais.

A soldagem néo ocorrera nas seguintes situagoe
« O eletrodo do revélver de soldagem esta mu

b6

ra a

nte
gem

foi

10 de

jem

2S.

perto ou muito longe do material.
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Parametro Como Alterar Parametro

« O revolver de soldagem é localizado acima do

material que o software reconhece como “néa
soldavel”.

[®)

Angulo do Eletrodo | Ao gravar as posicoes de soldagem de inicio/fim

vocé define esta distancia ao definir o pitch das
posicoes.

Processo de Soldagem

Operacéo do Revolver de Soldagem

Quando a soldagem ocorrer, as faiscas voaréo do revolver de soldagem de
acordo com a ilustragéo abaixo.

U

Temperatura da Solda

A alteracao de temperatura da juncéo de soldagem também pode ser vista
através de zoom in nesta juncdo durante a soldagem. No comeco, a juncéo é
vermelha e amarela — indicando que isto esta extremamente quente. Devagar,
isto altera-se para uma cor acizentada — indicando que foi esfriado.

Parte Soldada

Depois do processo de soldagem ser completado, o RoboCell para
Soldagem considera as duas peg¢as de metal como uma Unica peca.
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Propriedades de Solda

O RoboCell para Soldagem permite a vocé observar a qualidade de uma
soldagem no final do processo de soldagem. Dependendo das definicoes
de soldagem usadas para criar a solda, as aparéncias das soldas talvez
sejam diferentes.

Depois da soldagem de dois metais, clique duas vezes na juncéo para abrir
a janela Propriedades da Solda.

Da janela, vocé pode ver o seguinte:

O estado da solda (ex: bom, ruim, etc.)

Se o0 gés de protecdo foi usado ou nao.

O valor de referéncia do registro de voltagem que foi selecionado.
O diametro do fio usado.

O valor de referéncia da velocidade do fio que foi usado.

A velocidade do revélver de soldagem.

Anadlise de um Segmento de Solda |

— Estado da Solda

Boa Solda

~Componentes
Gas de Protegao CO5
Interruptor de Yoltagem 2

Diametro do Fio (polegadas) 0.023

Valor da Velocidade do Fio 45

Velocidade do Revilver 8
de Solda (mm/seq.)
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Copiando as Ceélulas Reais e

Simuladas

A representacdo de um robd e dispositivos do RoboCell é baseada em
dimensdes reais e fun¢des do equipamento SCORBOT. Portanto, a
programacao executada no RoboCell pode ser usada com uma instalagao
robotica real.

Da Simulacao para Real

Usando Setup da Célula e Simulagédo da Célula, crie uma célula, grave
todas as posicdes a serem usadas pelo programa SCORBASE, escreva o
programa SCORBASE e verifigue a execuc¢ao do programa.

Entéo, para construir uma instalacao robaética real que duplica a célula
simulada, faca o seguinte procedimento:

Usando Setup da Célula como um guia, coloque todos os objetos e
dispositivos nas suas localiza¢des aproximadas.

Vocé pode criar um mapa da célula fazendo uma tela capturada (aperte
a tecla [PrtSc]) enquanto os sinais da posicdo sao exibidos. Entdo use
um programa paint para colar e imprimir o desenho do layout da

célula.

Se necessario, oculte alguns sinais e/ou altere o angulo e zoom da
camera, e imprima varios mapas de célula.

Leve em consideracéo o seu programa SCORBASE e determine qual
das posic¢des gravadas devem ser precisas; por exemplo, o ponto no

qual o robb pega um objeto de um alimentador, ou o0 ponto no qual o

robd coloca uma parte na maquina.

No modo on-line SCORBASE, envie o rob0 para estas posi¢cdes chave.
Ajuste a localizacéo e orientacdo dos objetos e dispositivos reais (ex:
alimentador, maquina) de acordo com a localizagdo de uma garra.

Se vocé néo conseguir recolocar o objeto ou dispositivo, vocé pode
regravar as coordenadas da posicao.
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De Real para Simulagcao

Para criar uma célula simulada baseada em uma instalacao real, vocé
necessitara saber a localizacdo e orientacdo exata de cada elemento na
célula.

Se o layout da célula for simples, esta informacdo pode ser obtida através
de uma grade coordenada ou régua. Para um layout de célula mais
complexo, vocé provavelmente necessitara uma ferramenta de desenho
técnico (ex: AutoCAD) que mostra o ponto central e orientacao de todos
0S objetos.

Todas as medidas devem ser feitas com o robd e a célula no mesmo ponto
de origem e com a mesma orientagao.
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9

Resolucao de Problemas

Problema

Solugéo

Instalacdo mal
sucedida.

Tenha certeza que todas as aplicagfes, incluindo monitores antivirug
drivers de ambiente de rede, estédo fechadas. Ent&o tente instalar de
software.

b €
novo O

Programa néo reage
corretamente.

Deve haver uma caixa de mensagem escondida atras da janela de
aplicacao. Minimize as janelas de aplicacéo para verificar as mensag
ou solicitacgdes.

jens

Robé néo pode ser
arrastado para outra
posicéo.

Por padréo o rob6 é colocado no ponto de origem da célula para
simplificar o ensino de posicoes.

A posicao do robo pode ser alterada somente através do menu de
propriedades.

O layout da tela esta
confuso ou cheio.

Use a opcdao Exibir | Simulacdo & Ensinar ou Exibir | Simulacédo & R
SCORBASE para resetar o layout da tela.

Vocé também pode usar Opcdes | Carregar Usuario da Tela SCORRB
para resetar o layout da tela que vocé definiu e salvou previamente.

dar

ASE

Posicbes ndo
carregadas.

Para o RoboCell para SCORBOT-ER 2pc e 4pc: As posi¢des ndo se
carregadas se elas forem gravadas em uma célula que contém uma

rao
Esteira

de Velocidade Controlada e vocé tentar carregar estas posi¢cdes quando a

célula corrente aberta ndo contém uma Esteira de Velocidade Contrg
Ou vice versa.

As posicdes serdo carregadas quando numero de eixos periféricos f
mesmo que o programa SCORBASE e no setup da célula, mesmo s
eixos sado definidos para dispositivos periféricos diferentes. Porém, o
movimento dos eixos periféricos é imprevisivel.

plada

DI O
e 0S

Eixo periferal ndo
move-se no
RoboCell.

Quando o SCORBASE estiver operando on-line, as definicbes perifé
definidas no arquivo de setup da célula ndo seréo carregadas, o sett
periférico definido no SCORBASE ser4 retido. Eixos periféricos
simulados que néo se adaptam as definicdes do SCORBASE néo re
aos comandos SCORBASE na Exibigcéo Gréfica.

ricas
ip

agirao
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Localizacao de Software

A versao 3.0 do RoboCell pode ser facilmente traduzida para as linguas
faladas pelos usuarios do software.

Para localizar o software, faca o seguinte procedimento:

Trabalhe em uma versdo Windows que suporte a lingua local.

Instale a verséo 3.0 do RoboCell. Quando solicitado para uma lingua
de interface, selecione a lingua na qual vocé traduzira (ex: Portugués).

Faca uma coépia de backup dos arquivos originais antes que vocé edite-
0sS.

Use um editor de texto que salva os arquivos de texto em formato
ASCII plano tal como Bloco de Notas ou DOS.

Por padréo, o RoboCell é instalado no diretorio C:\SBWqvidex
indica a verséao do rob6 particular do RoboCell).

Defina a Lingua a Ser Usada para a Interface do Usuario do Software
22.Abra a pasta SBWSIMXx e localize os cinco arquivos basicos —

CELLSIM, CELSETUP README, WCRES, e SCBS — que tém a
extensdo ENG, nos quais indicam Inglés como a lingua de texto de
origem.

Determine uma extensédo de trés letras para os arquivos da lingua alvo
(ex: POR para Portugués).

Copie os cinco arquivos de origem e altere a extensao para uma
extensdo que vocé ja definiu para a lingua alvo. Para duplicar os
arquivos, use Editar | Copiar, Colar e Renomear; ou use Arquivo |
Abrir e Salve Como.

N&o sobrescreva os arquivos de origem.

Da pasta SBWSIMx, abra o arquivo LANGUAGE.INI usando o seu
editor de texto.

Este arquivo € usado durante a instalacéo de software. Isto cria 0s
nomes das pastas e icones que sao exibidos no grupo de programa
SCORBASE.
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No arquivo LANGUAGE.INI, na secéo [Geral], altere a extensao de
trés letras para uma extenséo que vocé definiu para a lingua alvo.

Por exemplo, alterapplication Language=ENG para
Application Language=POR

Salve o arquivo LANGUAGE.INI.

Criando Arquivos da Lingua de Origem

Ao usar o seu editor de texto, abra e edite os arquivos da lingua alvo
um por um.

O arquivo CELLSIM, por exemplo, contém a sequéncia de palavras do
menu Arquivo do software. Ao traduzir o menu do Inglés para o
Portugués, os seus arquivos assemelhardo-se com o exemplo abaixo.

Arquivo origem: Inglés.
[MainMenu]
PopupFile=&File
Open=&0Open...
Reset=&Cell Reset
Exit=E&xit

Arquivo alvo: Portugués.
[MainMenu]
PopupFile=&Arquivo
Open=Aé&brir...
Reset=&Resetar C  élula
Exit=&Sa ida

Traduza somente o texto que segue o sinal =.

Nao altere texto que precede o sinal =.
N&o altere os titulos da secéo que aparecem em [colchetes].

Note como os cédigos e caracteres sdo usados nos arquivos de origem
do software:

» & precede a letra usada como hot key, e produza uma letra
sublinhada exibida no software.

= 3 precede a (s) tecla (s) de atalho e insere o tabulador que serve
para alinhar as sequéncias de palavras de texto.

Por exemplo:

Sequéncia de palavras de texto Exibe no
software
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&Arquivo Arquivo
Mostrar Célula O&rigem$Ctrl+R Mostrar Célula
Origem Ctrl+R

N&o use uma letra de hot key mais que uma vez no mesmo menu.

= %s, %d, %c sdo campos de valor que séo substituidos por uma
sequéncia de palavras, niumero decimal ou caractere durante a
operacao de software do RoboCHl#o altere estes codigos.

Vocé talvez tenha que reiniciar o RoboCell a qualquer hora para
verificar as suas traducoes.

Editando um Arquivo que Instalara a Versao Localizada (Traduzida)
do Robocell
23.Usando o seu editor de texto, abra o arquivo LANGUAGE.INI.

« Copie e cole o titulo e todas as linhas na secao lingua de origem (ex:
[Inglés]) acima da sec¢ao [Geral].

« Na secédo nova, altere o titulo da lingua de origem para a lingua alvo
(ex: substitua [English] por [Portuguese]).

« Na secédo nova, traduza todos os nomes de icones e pasta.
Altere somente o texto que segue o sinal =.

Quando a interface de lingua aleméao for adicionada, o arquivo contera
as seguintes secgoes:

[ENGLISH]

FolderName="RoboCell para ER 4pc"
IconNamel="Setup da Célula"
IconName2="Simulacdo da Célula"
IconName3="SCORBASE PRO"
IconName4="Setup PC Controlador"
IconName5="UnlInstall RoboCell"
IconName6="Readme RoboCell"
[GERMAN]

FolderName="RoboCell fuer ER 4pc"
IconNamel1="Zell Setup"
IconName2="Zell Simula¢ao"
IconName3="SCORBASE PRO"
IconName4="Setup PC Controlador"
IconName5="UnlInstall RoboCell"
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IconName6="Readme RoboCell"
« Ative o RoboCell. A interface localizada sera exibida.

Para restaurar a interface de usuario original (English), tenha certeza
gue o arquivo LANGUAGE.INI contém a linhApplication
Language=ENG

Edite o Arquivo README
24.Localize o arquivo README.ENG do RoboCell.

25.Faca uma copia deste arquivo, e altere a sua extenséo para uma que
vocé ja definiu para a lingua alvo.

26.Usando o seu editor de texto, traduza o texto no arquivo README.
27.Salve o arquivo traduzido README.
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Licenca de Software

Durante a instalacéo do software RoboCell, um sistema de protecdo contra
copia também é instalado no disco rigido. Somente uma instalagéo por
disco rigido é permitida.

Normalmente a licenga de software € instalada automaticamente e
removida durante os procedimentos de instalacdo/desinstalacéo do
software.

Mesmo que vocé talvez ndo necessite manipular a licenca diretamente,

esta utilidade é suprida para permitir a resolucéo de problemas e suporte
técnico.

Para verificar o nimero de instalacdes restantes, insira o Disquete #1 no
drive flexivel, e execute o arquivo WINSDEI.EXE. Isto abrird uma caixa
de dialogo .

Windows Software Copy Protection ¥1.16a © Ezhed Hobotec | _ =) =]

Master Media | 4. | Clone Media (. «| Program -
(floppy disk) (A =l NgK =l

Inztall | Bemove | Cloze |

Os modulos de software SCORBASE e Simulacéo da Célula tém licencas
separadas. Da lista de Nome do Programa, selecione_ SCBSh para a licenca
do SCORBASE ou CELLSIM para a licenga do RoboCell (o numero 2,

4,5 ou 9, correspondente a versao do robd, aparecera ao imyés de

« Clique no bota&heck para ver quantas instalagcoes ainda estao
disponiveis no disquete.

NormalmenteSCBS e CELLSIM n mostrardo o mesmo ndamero de
instalacao restantes. Depois de instalar o software de um disco que esta
licenciado para uma Unica instalagdo, o cont&mck indicara que

resta 1 instalacao.
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Esta licenca extra ndo deve ser usada para uma instalagéo adicional.
Esta instalacédo tem a intencdo de ser um backup no caso de uma
corrupgéao de disco ou arquivo.

Se vocé desinstalar o software, uma licenca de usuario (para ambos os
SCBS e CELLSIM) € restaurada ao disco de software original,
portanto permitindo ao software ser reinstalado no mesmo
computador, ou instalado em outro computador.

Se o software recusar a carregar e exibir uma mensagem indicando que
esta ndo detecta a licenga para a copia do software instalado no disco
rigido, use Instalar para transferir a licenca do disco de instalacao no
disco rigido. (Tenha certeza que o disco ndo esta protegido contra
escrita).

Se vocé tiver desinstalado o software, mas uma licenga néo foi
restaurada ao disco de instalacéo original, use o Bet@mvepara
transferir a licenca do disco rigido de volta para o disco de instalagéo.
(Tenha certeza que o disco néo esta protegido contra escrita).

Um diretorio oculto, ax nf zz, contém a informagé&o de licenga do
software. Nao exclua ou manipule este diretorio.
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