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1

Introduzindo SCORBASE para

Windows

O SCORBASE para Windows é um pacote de software de controle em
robdtica que proporciona uma ferramenta amigavel ao usuario para a
programacao e operagao de um robo.

O SCORBASE para Windows contém todas as caracteristicas do seu
predecessor baseado em DOS, mas varios elementos foram reprojetados
para adaptar e utilizar as capacidades Windows. Os menus e caixas de
dialogo podem ser exibidos em vérias configuracdes e assim simplificando
e expandindo o acesso a varias funcdes. As posi¢cdes podem ser gravadas,
por exemplo, enquanto os programas sao editados.

O SCORBASE para Windows proporciona varias capacidades:

Controle e exibigéo do estado de tempo real dos cinco eixos do robo,
garra e dois eixos periféricos.

Apoio total e exibicdo do estado de tempo real de 8 inputs digitais e 8
outputs digitais. O SCORBASEpro oferece 4 inputs digitais e 4
outputs digitais. Os nomes definidos pelos usuarios podem ser
definidos para cada I/O .

A definicdo de posicéo e exibigdo, assim como o movimento do robo
manual nas coordenadas de juntas (unidades de encoder). As
coordenadas Cartesianas (X,Y,Z, pitch e roll também estao disponiveis
no Nivel 3 e SCORBASEpro.

Definicdo de movimento do robd como junta, linear ou circular com
10 definicbes de velocidade ativas. (A disponibilidade depende do
nivel).

Definicdo padrao de 100 posi¢des e 1000 linhas de programa ativas.

Interrupcéo da programacao para reagcées de manuseio para alteragdes
no estado de input.

A programacao variavel é disponivel no Nivel 3 e SCORBASEpro.
Salvar e carregar programas e posi¢coes separados ou juntos.

SCORBASE para Windows
para SCORBOT-ER 4pc
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O SCORBASE Niveis 1 e 3 ttm a mesma interface que o SCORBASEpro,
porém menos op¢des de programacao. Portanto os iniciantes podem
comecar em um nivel baixo e progredir através dos niveis conforme se
eles se tornam mais habilitados com a programacéao em robotica.

O SCORBASEpro pode ser instalado como parte do modulo Simulagéo de
Célula, um pacote de software grafico interativo, que proporciona uma
simulacgéo tridimensional do robd e outros dispositivos na célula de
trabalho.

Este manual descreve todas as caracteristicas e operacoes para todos 0s
niveis do SCORBASE. Quando necessario, as ilustragcdes mostram as
diferencas nos niveis e as descri¢cdes notam a disponibilidade de opc¢des e
comandos.

SCORBASE para Windows 10 Manual do Usuario
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2

Iniciando o SCORBASE

As instrucdes neste capitulo sdo somente para o SCORBASE.

Se vocé for instalar o SCORBASE como parte do pacote de software
Simulacéo de Célula, siga as instru¢cdes no capitulo “Iniciando a
Simulagédo de Célula” no Manual do Usuario de Simulagéo de Célula.

Reguerimentos do Sistema

O SCORBASE para Windows requer o seguinte:

¢ Um computador IBM® compativel com um processador 80486 MHz
ou maior.

« Pelo menos 8 MB de RAM
« Um disco rigido com pelo menos 10 MB de espaco livre de disco.

« DOS 6.2 ou maior, Windows 3.11 (Windows para Grupos de
Trabalho) ou Windows 95, 98.

« Uma exibicéo grafica VGA ou melhor
+ Um mouse

Protecéo de Copia do Software

Os discos de instalacdo do SCORBASE contém um escudo de protecéo
contra copia que limita o numero de computadores no qual o software
pode ser instalado comcomitantemente de acordo com a licenca de
software que foi adquirida. Este escudo inclui um contador que é
atualizado cada vez que o software € instalado (e desinstalado).

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

Para mais informacé&o sobre protecéo de copia do software e licenca, veja
o Capitulo 9.

SCORBASE para Windows 11 Manual do Usuario
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Instalacao do Software

O software SCORBASE é fornecido com um disco CD e um disquete de
licenca. O software é protegido contra cépia, e copias de backup do
disquete original ndo podem ser usadas para instalar o software. Portanto,
tenha certeza de proteger os discos originais SCORBASE.

Para instalar o software, faca o seguinte:
1. Inicie Windows.
2. Feche qualquer aplicacao aberta antes de comecar a instalacao.

Se vocé estiver para reinstalar o software ou instalar um versdo mais
nova num diretério SCORBASE ja existente, é recomendavel que vocé
faca backup de quaisquer arquivos criados pelo usuario antes de
comecar a instalacao.

Também é recomendavel que vocé remova a instalacao prévia do
SCORBASE para Windows através da utilidade Desinstalar incluida
no software.

3. Insira o disquete de licenca do software SCORBASE no drive de disco
flexivel.

Tenha certeza que o disco ndo esta protegido contra escrita.
Rode A:SETUP.EXE (ou B: SETUP.EXE).
5. Siga as instru¢des que aparecem na tela.

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

Através do padrao, o software esta instalado no diretorio C:\SBWERA4.
Nota: somente uma instalagdo do SCORBASE pode ficar no disco
rigido.

Quando a instalacéo tiver sido completada, o grupo de programa
SCORBASE aparecera.

& C:\WINDOWS\Desktop\SCORBASE for SCORBOT-ER 4pc H=E I

Arguivo  Editar  Exibir  Ajucla
33 SCORBASE for SCORBOT-ER < || ] | & (@] =] Xl 5. ===

= 7] ) 5 Iy

“Beadme | SCORBASE Level SCORBASE Lewel SCORBASE PRO Setup PC Controller Unilnstall
SCORBASE! 1 3 SCORBASE
L.E ER-dpc

|6 objetals) 1.87KB 4

llustracéo 1

Para preservar a exibi¢cado do grupo de programa SCORBASE na area
de trabalho do Windows, siga as instru¢des da seguinte secao.

SCORBASE para Windows 12 Manual do Usuario
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Mantendo o Grupo de Programa SCORBASE na Area de Trabalho

Para preservar a exibicdo do grupo de programa SCORBASE na area de
trabalho do Windows, faga o seguinte procedimento:

1. Quando a instalacao tiver sido completada e o grupo de programa do
SCORBASE ainda estiver ativo, acione a tecla backspace uma vez. A
pasta Programas (grupo) deve ser exibida.

2. Ache o icone para a pasta SCORBASE. Acione [Ctrl], clique no icone
SCORBASE e arraste uma coOpia da pasta SCORBASE para a area de
trabalho do Windows.

Se a pasta de Programas ndo apareceu quando vocé acionou a tecla
backspace ou se vocé ndo colocou a pasta do programa SCORBASE
na area de trabalho no final da instalacédo, use o método padrao
Windows para colocar uma pasta de programa na area de trabalho da
seguinte maneira:

1. Coloque o cursor no botao Iniciar e cligue no mouse direito para abrir
0 menu rapido. Seleciomdrir para abrir a pasta de programas do
Iniciar. Clique duas vezes no icoRegramas para abrir a pasta
Programas.

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

Desinstalando o Software

A desinstalacdo remove todos os componentes do SCORBASE da sua
unidade de disco rigida, e restabelece uma licenca de usuario no disco de
instalacdo. O software pode ser reinstalado no mesmo computador ou
instalado em um computador diferente.

Antes de desinstalar o software, vocé deve fazer backup em qualquer
programa existente criado pelo usuario e arquivos de posicéo.

Para desinstalar o SCORBASE, faca o seguinte:

1. Insira o disquete de licenca no drive flexivel. (Tenha certeza que esse
nao é protegido contra escrita.)

2. Do grupo de programa SCORBASE para SCORBOT-ER 4pc,
selecione Desinstalar.

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

SCORBASE para Windows 13 Manual do Usuario
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Ativando o Software

Para iniciar o SCORBASE, faca o seguinte procedimento:

1. Tenha certeza que todo o hardware (computador, robd, controlador,
acessorios) que sera usado com o SCORBASE esta instalado e
conectado de acordo com os procedimentos de instalacao detalhados
nos manuais do usuario supridos com o robd e o controlador.

2. Ligue o computador. Entdo acione o controlador (caixa de controle
SCORPOWER).

Se o hardware nédo estiver instalado, 0 SCORBASE ira carregar e
operar no modo simulacao.

3. Ative Windows.
Clique duas vezes em um dos icones SB (SBW1, SBW3 ou SBWpro).
A janela de aplicacdo do SCORBASE aparecera.

Somente uma aplicacdo do SCORBASE pode ser ativada por vez.

A seguinte ilustragdo mostra a janela de aplicagéo para o SCORBASE
Nivel 1 e SCORBASEpro.

Arqulvo Editar Bodar Opgfes Ewxibir Programas  Ajuda

b o e 57 [ T EEEGEEE

FEl( Sem Titulo ) Lista de Comando !E[- |

CONTROLE DE EIX0O
AG AbrirGarra
FG FecharGama
IP  IiParaPosigaolt_¥elocidade. ..

FLUX0 DO PROGRAMA
ES Espere...
PP PularPara...
51 Sinal .

INPUTS & OUTPUTS e
SU Selnputi_OnPular...
|| OM__AcionarOutputit ..

Posigao Nimero

Yelocid.

5 =l

Ir Posigdo

Yelocid.

[Grovar | Evotin | [s =] Abri Gara | FecharGama |  Imagem | ‘
@.| Robd ndo foi reposicionado

|1 | Inserr | OffLine | Control On

Ilustragao 2: SCORBASE Nivel 1
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B SCORBASEpro para SCORBOT-ER 4pc © Ezhed Robotec

Lid
Arquiva  Editar Bodar Opgdes Exibir Programas  Ajuda

| 15 | T 5 [ | = S T = [ T

( Sem Titulo ) Lista de Comando O] x] I
B CONTROLE DE EIXO -
AG  AbrirGarra —
FG FecharGama

IP  IrParaPosigaoll_Velocidade...

IL  Ir Linear Para Posigdo#t_Yeloc—
IC  Ir Circular Para Pozicaolt_VYelo
MA Mandibula_..
MC SeMicroChavelt ..
GP GravarPosicdolt ...
DE DefinirEizolt_ToZero.._
IE  IniciarE steira...

PE PararEsteira

LI "1 Z|| D¥ _DefinirYariavelParaSensor... ©

Posu;ao Himero Incluir Eixos
“ fobe
| Perifdniver

“ Absoluto # WYelocid.
 Relativo a:

Ir Linear

Ir Posigdo

> Duragdo

- Excluir | Em)andill 5 j
.@.....-D| Robd ndo foi reposicionado

| SCORBASE esté conectado an Contraladar PC 1.0 1 | Inserir | OffLine | Contral On
llustracdo 3: SCORBASEpro

Abrir Gamra | Fechar Gamma | Imagem | ‘

Saindo do Software

Para sair do SCORBASE, use qualquer um dos métodos padrdao Windows:
«  Em SCORBASE, selecione Arquivo|Sair.

« Cligue duas vezes na caixa de Menu de Controle na barra de titulos.

« Acione [Alt]+F4.

SCORBASE para Windows 15 Manual do Usuario
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Interpretacao

A Janela SCORBASE

A ilustracéo abaixo mostra os elementos da tela principal do SCORBASE:

28] SCORBASEpro para SCORBOT-ER 4pc © Eshed Robotec
Rarra de Titul -_ALE].I.I.l\? Editar Bodar OpgBies Exibir Programas Ajuda

Barra de Menu —¢By| 0| 2B =2

Barrade —
Ferramentas

Barra de Status 1

|
=

EEE @ ou|m| @

| OffLine | Control On

llustracéo 4

Barra de Titulo

Barra de Menu

Barras de
Ferramentas

Barra de Status

Contém os controles Windows para redimensionar e
fechar a tela de aplicacéo.

Contém menus com comandos SCORBASE.

Alguns comandos séo acessiveis da barra de
ferramentas (icones), enquanto outros sédo acessiveis
somente nos menus.

Contém icones que representam as funcgdes e
comandos mais usados. O numero de icones
exibidos varia de acordo com o nivel do
SCORBASE. Para selecionar uma ferramenta,
clique simplesmente no icone.

Exibe na parte de baixo da tela a informacéao ligada
ao software SCORBASE, modos de operacéo,
atividade corrente e assim por diante. Quando vocé
posiciona o mouse sobre um icone, uma descrigdo
do icone aparece na barra de status.

SCORBASE para Windows
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Menu de Arquivo

m O menu de Arquivo contém as funcdes Windows regulares que permitem

Blowvo carregar, salvar e imprimir arquivos que contém programas de robo e
Adrir posicdes e sair do software.
Salvar Fa L, . .
e alarCommn Até cinco programas podem ser abertos e editados ao mesmo tempo.
Imprirmir Porém, é recomendavel que vocé feche o arquivo aberto corrente
oo (incluindo Sem Titulo) antes de vocé abrir outro arquivo de programa
= (novo ou existente).
T Novo Abre um arquivo novo, sem titulo para um
programa de robd.
s Abrir Abre um arquivo existente contendo um programa
de robd e arquivo de posicfes associadas.
En Salvar (F2) Salva o programa de robd ativo no momento e/ou
arquivo de posicdes associadas
EE Salvar Como... Salva o programa de rob0 ativo no momento e/ou
posicbes com um nome novo de arquivo
= Imprimir Imprime o arquivo de programa de robd ativo
corrente.
Sair Sai do SCORBASE.
Se alteracdes foram feitas para um programa ou
arquivo de posicéo e nao foram salvos ainda, sera
exibida uma mensagem de atencgéao.
Para mais informacéo sobre o gerenciamento de arquivo do SCORBASE,
veja o Capitulo 8.
Menu Editar

Cortar Shift + Del
LCopiar Chl + Ins
Coalar Shift + Ins

Encontrar
Localizar Préximo F3
Localizar dnterior

Comando/Observacdo [*...]

Irpara Linha ...

*

O menu Editar contém as fun¢gBes Windows usuais que permitem a vocé
editar arquivos que contém programas de robd.

Cortar Exclui o texto selecionado ou linhas do arquivo de
programa e coloca na area de transferéncia do
Windows e SCORBASE.

] Copiar Coloca uma cépia do texto selecionado ou linhas do
arquivo de programa area de transferéncia do
Windows e SCORBASE.

SCORBASE para Windows 18 Manual do Usuario
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Colar Insere os contelidos da area de transferéncia do
SCORBASE em um arquivo de programa.

v Localizar Abre uma caixa de dialogo que permite a vocé
pesquisar uma sequéncia de palavras especifica,
comando SCORBASE ou argumento e comando.

Q} Localizar Proximo Repete a ultima operacédo de Localizar para a
(F3) proxima ocorréncia.
Localizar Anterior Repete a ultima operagéo de Localizar para a

ocorréncia anterior.

Comando/Observaca Insere/exclui o asterisco no comeco de uma linha de
of... comando. Isto altera a linha de comando entre uma
observacdo e um comando executavel.

Ir para Linha Abre uma caixa de dialogo que exibe um nimero
total de linhas no programa e solicita a vocé um
namero de linha. O editor de programa ird pular
para a linha que vocé especificou.

Zi Lista de Comandos ~ Somente icone. O icone altera a exibigéo/ocultar da
lista de comando do SCORBASE
Para mais informacgé&o sobre estas fungdes e funcdes adicionais de edi¢céo
do SCORBASE, veja o Capitulo 6.

Menu Rodar
O menu Rodar contém os comandos para posicionamento do robd, eixos
periféricos e programas de execugao.

Controle O F5
Controle Off

Se o software estiver operando off-line, somente as op¢des de programa
[ — Rodar serdo disponiveis neste menu.

FB
F7
[

F10

Parar F3

2[iTH Pesquisar Home — Posiciona o robd e quaisquer eixos periféricos
Todos os Eixos configurados.
Pesquisar Home — Posiciona somente o0s eixos do robd.
Robb
Pesquisar Home — Posiciona somente 0s eixos periféricos.
Periféricos

Uma vez que o robd e os eixos periféricos devem ser posicionados antes
gue vocé execute operacdes on-line tais como gravar posi¢cdes ou executar
programas de robd, vocé deve iniciar cada sesséo de trabalho executando a
rotina Pesquisar Home.
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Quando o SCORBASE estiver operando off-line ou no modo simulacao
(n&o comunicando com o controlador), a rotina de posicionamento
inicializa os valores de encoder e XYZ de acordo com a definigao do

software.
Control On (F5) Permite o controle servo dos eixos.
OFF Controle Off N&o permite o controle servo dos eixos. Quando o
controle estiver off, 0s eixos ndo podem ser
movidos.

Quando o software estiver operando off-line ou no modo simulagéo (né&o
comunicando com o controlador), este simula as reacdes de acordo com 0
estado de controle.

Ir Home —Todos os  Envia 0 robd e todos os eixos periféricos
Eixos configurados para as suas posicées home.

Ir Home — Rob0 Envia o rob0 para a sua posi¢cao home

Ir Home — Periféricos  Envia quaisquer eixos periféricos configurados para
as suas posicoes home.

= Rodar Linha Unica Executa a linha de programa corrente. Esta linha é
(F6) realcada na janela do programa.

1= Rodar Ciclo Unico Executa o programa uma vez.
(F7)

J= Rodar Executa o programa ininterruptamente. Quando a

Continuamente (F8)  ltima linha é alcancada, o programa pula
automaticamente para a linha 1.

|| Pausa (F10) Para o programa e o movimento de todos 0s eixos
somente depois que o comando atual foi executado.
(Nivel 3 e Pro).

@ Parar (F9) Paralisa imediatamente a execucéo do programa e
movimento de todos 0s eixos.

Pausa e Parar sdo métodos do software para paralisar a execucao do
programa. Em uma situacao de emergéncia real, vocé deve usar o botao
EMERGENCIA no teach pendant ou caixa de forca.

Para mais informag&o no posicionamento do robé e controle, veja o
Capitulo 4.

Para mais informacao na execuc¢do do programa, veja o Capitulo 7.
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Menu Opcoes

E = | Omenu Opcoes permite a vocé definir as suas preferéncias para a

¥ Linha MNimero

On-Line
v (Off-Line
Simulagao

Arguivo

Momes Input & Output

Carregar Tela do Usuério
Salvar Tela do Usuério

Setup
Excluir Posigiies Periferais

Numero da Linha

On-Line

Off-Line

Simulacéo

Arquivo

Nomes de Input &
Output

operacéao do software.

Esta funcgéo altera a exibicdo dos numeros das
linhas de programa na janela do programa.

O SCORBASE comunica com o controlador. O
robd, eixos periféricos e I/0O executam todos os
comandos.

O SCORBASE néao comunica com o controlador
mesmo que este esteja conectado. Os comandos de
movimento dos eixos ndo sao executados e as
posicoes gravadas nao sao requeridas. O
controlador de I/0Os ndo esta acionado; os estados
dos 1/Os sao lidos a partir das caixas de dialogo de
I/O Digitais e Analdgicos (onde vocé pode

manipular para simular alteracées no estado).

O SCORBASE nao comunica com o controlador
mesmo que este esteja conectado, mas simula a sua
operacdo. O software pausa o tempo que leva para
executar os comandos (ex: Espere, Ir Posi¢ao) a
serem executados. Requer posicdes gravadas
vélidas. O controlador de I/Os ndo esta acionado; 0s
estados dos I/Os séo lidos a partir das caixas de
dialogo de I/O Digitais e Analdgicos (onde vocé

pode manipular para simular alteracdes no estado).

A simulacao é util para verificar e fazer debugging
de programas. Este é feito para ser usado com o
software Simulagéo de Célula opcional.

Abre uma caixa de didlogo que permite a vocé
definir se os programas e posi¢des seréo salvos e/ou
carregados juntos ou separados.

Abre uma caixa de diadlogo que deixa vocé definir o
texto ou nomes que vocé associou com as vias de
input e output.

SCORBASE para Windows
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Quando vocé carregar o SCORBASE, os nhomes de I/Os sao carregados
automaticamente e exibidos nas caixas de dialogo de I/O Digitais e
Analégicos. Os nomes nao sao acoplados em nenhum programa especifico.

Carregar Tela do
Usuério

Salvar Tela do
Usuéario

Configurar

Carrega um conjunto de caixas de dialogo definidos
pelo usuario e layout da tela.

Toda vez que vocé selecionar a opcao Tela do
Usuario do menu Exibir, a exibigéo sera
determinada pelo arquivo de Tela do Usuario
carregado recentemente.

Salva um conjunto de caixas de dialogo definidos
pelo usuario e layout da tela.

Uma vez que vocé determinou a exibicao de tela

gue se adapta melhor a resolucdo da sua tela e as
necessidades da sua programacao, vocé deve salvar
este layout para um arquivo de Telas do Usuario.

Os arquivos de Telas do Usuario tém a extensao
USR. Vocé pode criar e salvar quantos vocé quiser.

SCORBASEpro: Abre um submenu que contém
uma lista de opcdes relacionadas aos parametros de
software para o robd e dispositivos periféricos.

Niveis 1 e 3: Abre somente a caixa de dialogo de
Configurar Periféricos.

Para mais informagé&o nas opc¢des de configurar SCORBASE, veja o

Capitulo 9.
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Menu Exibir

As primeiras trés op¢des ndo sao disponiveis na instalacao de software
Evbicao Grafica SCORBASE padrao. Eles sao disponiveis somente quando o SCORBASE
Simulaggo & Ensina é instalado junto com o software Simulacéo de Ceélula.

Simulacio & Rodar

As opcdes de tela no menu Exibir permite a vocé exibir um conjunto

Tela de Combinagio

Editar Tola predeterminado de caixas de dialogo e menus do SCORBASE. O layout
Ensinar Tela especifico da tela depende do nivel do SCORBASE que esta sendo usado.
BEodar Tela

Usuario Tela

Lista de Fosiglies
Ensinar Posiglies
Movimenta Manual
Contagem do Encoder

e
1#C Digital
IO Analégico
Log Arguivo
Telade Mensagem
Editar Linha
Tela de Combinagcdo  Exibe as caixas de dialogo e menus usados para
editar programas e gravar posicoes:
« Lista de Comando
« Ensinar Posi¢cées/Ensinar Posicoes (simples)
« Movimento Manual
« Janela (s) do Programa
Tela de Editar Exibe as caixas de dialogo e menus usados para
editar programas:
« Lista de Comando
« Janela (s) do Programa
Tela de Ensino Exibe as caixas de dialogo e menus usados para
ensinar e gravar posicoes (Nivel 3 e Pro).
« Ensinar Posi¢des (expandido)
e Movimento do Robd
« Janela (s) do Programa
Tela Rodar Exibe as caixas de dialogo e menus usados para a
execucgao do programa.
« Encoders (Nivel 3 e Pro)
e XYZ (Nivel 3 e Pro)
« /O Digital
SCORBASE para Windows 23 Manual do Usuario
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« Janela (s) do Programa

Tela do Usuario Exibe o conjunto atual de caixas de diadlogo
carregado que foi selecionado, dimensionado e
posicionado pelo usuario e salvo em um arquivo
através do menu Opcoes.

Este também refere a secédo que descreve o menu Programas mais tarde
neste capitulo.

O segundo conjunto de op¢des o menu Exibir € uma lista de varias caixas
de dialogo que podem ser exibidas. A disponibilidade de op¢bes depende
do nivel do SCORBASE que esta sendo usado.

Lista de Posi¢cdes Abre uma caixa de dialogo que exibe as
coordenadas de posi¢cles carregadas recentemente
no SCORBASE.

Ensinar Posic&o Abre uma caixa de dialogo que permite a vocé
definir e gravar posi¢oes e enviar o robd e/ou eixos
periféricos para as posi¢cdes gravadas.

Para mais detalhes completos ao ensinar e gravar posi¢oes, veja o Capitulo 4.

Movimento Manual Abre uma caixa de diadlogo que permite a vocé
definir controle manual direto do movimento do
robd a partir do teclado ou clicando com o mouse
na tela. Se os eixos periféricos estiverem
conectados, eles também podem ser controlados
desta tela.

Para mais detalhes sobre o0 movimento de eixos, veja o Capitulo 4.

Contagem do Abre uma caixa de diadlogo que exibe os valores
Encoder correntes dos encoders para cada eixo (Pro).

Estes valores sao definidos para 0 (ou quase 0) toda
vez que o comando Pesquisar Home for executado.
Os valores alteram-se toda vez que o robd e eixos
periféricos sdo movidos mais que 10 unidades de
encoder.

XYZ Abre uma caixa de diadlogo que exibe os valores
Cartesianos (XYZ) para cada eixo do rob6 (Nivel 3
e Pro).

Os valores alteram-se toda vez que os eixos do robd
sdo movidos mais que 1mm (eixos X,Y e Z) ou 1°
(eixos pitch e roll).

/O Digital Abre uma caixa de dialogo que exibe o estado
corrente de cada input e output digital. Os outputs
podem ser alterados a partir desta caixa de dialogo.
Em adicao, o estado dos inputs digitais podem ser

SCORBASE para Windows 24 Manual do Usuario
para SCORBOT-ER 4pc 9911



simulados pelo usuario — uma maneira util de testar
a execucao do programa off-line.

I/O Analdgico Abre uma caixa de dialogo que exibe o estado
corrente de cada input e output analégico e permite
ao usuario alterar valores de output analégicos.

Arquivo Log O arquivo log do SCORBASE grava mensagens de
erro, o inicio de cada ciclo durante a execuc¢ao do
programa e as linhas de comando do Imprimir para
Log quando estas sdo executadas.

O arquivo log € inicializado (limpo) cada vez que o
SCORBASE for carregado (Nivel 3 e Pro).

Tela de Mensagem Quando um programa que contém uma linha de
comando Imprimir para Tela inicia a execucao, a
tela de Mensagem € automaticamente ativada e
exibida. Esta tela também é ativada se a linha de
comando Imprimir para a Tela é executada (através
de Rodar Linha Unica).

Uma vez ativado, a tela de Mensagem mostra o
inicio de cada ciclo durante a execucao do
programa e todas as linhas de comando Imprimir
para Tela enquanto estas sdo executadas.

A tela de Mensagem é limpada toda vez que esta é
fechada.

Linha de Editar Traz a linha de programa (realgada em azul)
selecionada para exibi¢&o. E Gtil para retornar para
uma linha especifica depois de rolar ao longo do
programa.

Menu Programas

BEEEl | OSCORBASE carrega cada programa de rob6 em uma janela separada

Cascata . B . . ~ .
Lado slado dentro de uma janela de programa maior; isto permite a vocé editar
Artumar lcones . « s
Fechar Todas programas enquanto outras janelas do SCORBASE e caixas de dialogo
1(Sem Tiulo) séo ativas e acessiveis.
v 2 CASBPROERA\PROYTJOINT.SEBRP

Até cinco programas podem ser abertos e editados ao mesmo tempo.
Porém, é recomendavel que vocé feche o arquivo aberto atual (incluindo
Sem Titulo) antes de vocé abrir outro (novo ou existente) arquivo de
programa.

O menu Programas define como as janelas que contém arquivos de
programa individuais sao exibidas dentro da janela do programa.

Cascata O controle Windows padréo para posicionamento
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de janelas abertas para que cada barra de titulos seja
visivel.

Lado a lado O controle Windows padréo para posicionar e
arrumar as janelas abertas lado a lado.

Arrumar icones O controle Windows padrédo para realinhar os
icones dos programas que foram minimizados.

Fechar Todas Fecha todas as janelas abertas que sdo usadas para a
edicdo de um programa.

Lista de Arquivo Exibe uma lista de arquivo de programas que esta
aberta no momento.

A definicdo Cascata ou Lado a lado mantém-se em efeito até ser alterada.
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4

Posicionamento e Controle

Posicionamento

Pesquisar Home

Nivel 1, Nivel 3 e Pro

A localizagéo do robd e dos eixos periféricos € monitorada por encoders
gue acompanham a quantidade de movimento relativo a posicado home
fixa. Para obter uma performance repetitiva, esta posicao de referéncia
deve ser idéntica cada vez que o rob0 e eixos periféricos sao usados.
Portanto, antes de vocé iniciar operagdes on-line tais como gravar
posicdes e executar programasoptina de posicionamento deve ser
executada

Ao alterar o modo on-line depois de operar o software no modo off-line ou
simulagéo, a rotina de posicionamento deve ser executada, mesmo se o
robo foi posicionado previamente.

Quando o SCORBASE estiver operando on-line, uma mensagem de
atencao aparecera se voceé tentar executar comandos de movimento antes
dos eixos serem posicionados. Porém, os eixos podem ser manipulados
das caixas de dialogo Movimento Manual e Movimento do Robd sem
serem posicionados primeiro.

O menu Rodar permite a vocé selecionar o comando para posicionar
somente o0s eixos do robd, somente o0s eixos periféricos ou ambos juntos.

Para executar a rotina de posicionamento, faca qualquer um dos seguintes
procedimentos:

« SelecioneRodar | Pesquisar home — todos 0s eixos

fT « Cligue no icone Pesquisar Home (para posicionar todos 0s eixos
configurados)
« SelecioneRodar | Pesquisar home — robo
« SelecioneRodar | Pesquisar home — periféricos
SCORBASE para Windows 27 Manual do Usuario
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O comando Pesquisar Home executa a rotina de posicionamento para o
robd e quais quer dispositivos periféricos que foram configurados no menu
OpcoOes|Setup|Periféricas

Durante o procedimento de posicionamento, 0 SCORBASE exibe uma
lista de verificacdo que indica se cada um dos eixos atingiu a sua posi¢cao
home. Toda vez que um eixo € posicionado com sucesso, uma marca de
verificagdo aparece perto do nome do eixo. Quando o posicionamento do
rob6 é completado, uma marca de verificacdo aparece perto do Robé e
uma mensagem na linha de estado indicara que o robé foi posicionado.

Posicionando eixo 5 B3

Eixo 1
Eixo 2
Eizo 3
Eixo 4
Eixo 5
Garra
Hobd

Sl S SRl S

procedimento de

Para abortar
posicionamento

llustracdo 5

Posicionando C (8] [E3

| Eixo 7
Ol Eizo 8

Para abortar
procedimento de
posicionamento

llustracéo 6

Se o robd e os eixos periféricos estdo sendo posicionados, a caixa de
mensagem de posicionamento periférico aparecera depois que 0
posicionamento do robd for completado.

Por padréo, os eixos do rob6 sdo posicionados na seguinte ordem: Ombro
(Eixo2), Cotovelo (Eixo3), Pitch (Eixo 4), Roll (Eixo 5), Base (Eixo 1) e
Garra (Eixo 6). NO SCORBASEpro esta ordem pode ser redefinida
através do menQpcoes|Setup|Periféricos.

Para abortar o posicionamento enquanto a operagcao esta em progresso,
faca um dos seguintes procedimentos:

« Acione o botdo de EMERGENCIA no controlador.
« Acione atecla de EMERGENCIA no teach pendant.

Quando o SCORBASE estiver operando no modo simulacao ou off-line, a
rotina de posicionamento ndo é requerida mesmo que esta possa ser
executada. Ao fazer isto, os valores de Junta e XYZ seréo inicializados de
acordo com a definicao do software. Todos os encoders seréo
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determinados para 0, enquanto as coordenadas Cartesianas do rob6 serao
definidas de acordo com o modelo do software.

Ir Posicionamento Nivel 1, Nivel 3 e Pro

Depois que os eixos foram posicionados, vocé pode envia-los de volta
para a posicdo home a qualquer momento fazendo um dos seguintes
procedimentos:

« SelecioneRodar | Pesquisar home — todos 0s eixos
« SelecioneRodar | Pesquisar home — robo
« SelecioneRodar | Pesquisar home — periféricos

Este comando n&o funcionard no modo simulacéo ou off-line ao menos
gue o comand®odar | Pesquisar homeenha sido executado primeiro.

Controle

Controle On/Controle Off Nivel 1, Nivel 3 e Pro

O estado Controle On permite controle servo dos eixos. No estado
Controle Off, os comandos de movimento dos eixos ndo podem ser
executados.

Quando o SCORBASE é carregado, este define automaticamente o estado
Controle On se a comunicacédo com o controlador esta estabelecido. Se
néo, o estado Controle Off € definido.

O controlador automaticamente ndo permitira controle se uma condicéo de
impacto, erro de trajetoria ou erro de supercarregamento térmico ocorrer
durante a execucao de um comando de movimento. Se vocé tentar mover
0s eixos quando o controle ndo for permitido, uma mensagem de Controle
Off seréa exibida.

MEMNSAGEM SCORBASE I

[907] & posicdo ndo esta na drea de trabalho da junta Eixo 2.
11/29/93 15175214,

llustracéo 7
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MENSAGEM SCORBASE [Ed I

@ Controle esta off

llustracdo 8

Para permitir controle e simplificar o controle servo dos eixos, faca um
dos seguintes procedimentos:

« SelecioneRodar | Controle On

« Cligue no icone Controle On

« Acione atecla F5.
Para ndo permitir controle, fagca um dos seguintes procedimentos:
« SelecioneRodar | Controle Off

OFF e Cligue no icone Controle Off

Quando o SCORBASE estiver operando no modo off-line, o estado de
Controle On/Off ndo pode ser alterado.

Quando o SCORBASE estiver operando no modo simulacdo, os comandos
Controle On/Off pode ser alterado pelo usuario. O software entéo ira
simular o modo de controle selecionado. Se, por exemplo, o Controle Off
foi selecionado, uma mensagem Nao Permitir Controle ira aparecer
guando vocé tentar rodar um programa.
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Ensino de Posicao

As seguintes janelas do SCORBASE sé&o usadas no processo de definicao
e gravacao de posicgoes.

¢ Movimento Manual
Movimento do Robd
e Ensinar Posicdes (Nivel 1)
Ensinar Posic¢des (Simples) (Nivel 3 e Pro)
Ensinar Posi¢cdes (Expandido) (Nivel 3 e Pro)
« Lista de Posicoes
« Encoders (Nivel 3 e Pro)
e XYZ (Nivel 3 e Pro)

Para ativar as caixas de didlogo que sdo mais usadas no modo ensino de
posicdes, seleciortexibir | Tela de Ensinar. No Nivel 1, selecione
Exibir | Tela de Combinacéo

O layout da tela que aparecera depende do nivel carregado recentemente
no SCORBASE, como mostra os seguintes exemplos.

;%E’;SEUHHASE para SCORBOT-ER 4pc Nivel 1 © Eshed Robotec
Arguivo  Editar Rodar  Opglies  Exibir  Programas  Ajuda
[ S el 5 8 | A =2 (===
¥ C:\SBPROERA\LEVEL1\DEMOL1.SB1 9 [l S || Lista de Comando =10
h. START: . CONTROLE DE EIXD -
. . AG  AbrirtGarra —
2: 5e Input 1 on pular para ON FG FecharGarra
3: Espere 10 [10 s de segundos) IP  IiParaPosigdoft_Velocidade...
4: Pular Para START
. - FLUXO0 DO PROGRAMA
5: ON:
- - . ES Espere...
6: Ir para Posigdo 1 rapide PP PularPara...
7: Abrir Garra Sl Sinal..
8: Ir para Posicdo 2 rapido
9: Fechar Garra INPUTS & OUTPUTS =
Selnputif_OnPular...
LI AcionarDutputl ... x
Posigdo Niamero 1 2 3 456 7 8 o
1 =] [ +[1]2|3|4|s|6]|7|=
: Ay i A R
Yelocid.
Excluir 5 j Abrir Garra | Fechar Garra | Imagem | ‘

\ Robd ndo foi reposicionado

2 posicies foram lidas do arquivo 'CASBPROERALEVE | 1| Inserr | Offline | Contral On
llustracao 9: Nivel 1
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Abrir

M| Robd ndo foi reposicionado

Argquivo  Editar Bodar Opgdes Ewibir  Programas  Ajuda

T o = | = = = s e

FA C:\SBPROERANLEVELIADEMOLI.SB3 M= E3
1: START: -
Ensinar Posigdes [Expandido] Movimento do Robd

X[mm]) ¥[mm) Z[mm]|
Pitch [graus) l:l Roll [graus) I:I

Sdquir. Posit;él:i Llimpar | Ensinar |

V¥ia posigao

It Circular

PosigSo Nimero Ir Linear

Ir Posigdo
‘s Absoluto

* Relativo &: Velocid.
Excluir | Simples 5 j

2pDS|gﬁesforamI|dasdoaqu|v0'C:\SEIPROER4\LEVE| 1 | Inserir \ Off-Line |C0ntr0\0n

llustragdo 11: Nivel 3
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DRBA pro para ORBO H 4p D ed Robo oy ] S
Arquiva  Editar Hudar Dp;oes Exibir Programas  Ajuda

HEEEEE R E | = [EEE i

FN C:ASBPROER4\PROAERACELL1.SEP |_ (O %]
|I Ohsewagao N
Enslnal Puslcoes [Expandido) E [|Movimento do Robi x|

X[mm]) ¥[mm] Z[mm)
Pitch [graus) l:l Roll [graus) I:l

Sdquir. Pusic&ni Limpar, | Ensinar |

¥ia posicdo

j It Circular
Posigdo Nidmero Incluir Eixos Ir Linear
A .
| Puitdeioas Ir Posigdo
@ Ah80|_“lﬂ “ Yelocid.
> Relativo a: S
~ Durag

@D‘ Robé ndo foi reposicionado
,—

1 \ Inserir | OftLine |Contr0\0n

llustracdo 12: Pro

Uma vez que € normalmente necessario manipular o robd e testar os seus
movimentos enquanto as posi¢cdes sdo gravadas, estas telas também
permitem a vocé controlar manualmente os movimentos do robo e
executar os comandos Ir Posigéo.

Vocé talvez ache util também abrir as caixas de dialogo Lista de Posicoes,
XYZ e/ou Encoders ao gravar posic¢oes.

Sistemas de Coordenadas
Cartesianas e Juntas

Sistema de Coordenadas de Junta

Quando os eixos se movem, os encoders acoplados aos motores do robo
geram uma série de sinais elétricas. O numero de sinais € proporcional a
guantidade de movimento do eixo. O controlador do robd conta os sinais e
determina a distancia na qual o eixo foi movido.

As coordenadas de junta especificam a localizacdo de cada eixo nas
contagens do encoder.

Quando o sistema de coordenadas € definido no thoua, os
comandos de movimento manual movem uma junta do robd.

As posicdes e movimentos deigos periféricosestdo sempre de acordo
com as contagens do encoder se conectadas ao sistema do robd.
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COTOVELO PITCH

llustracdo 13: Juntas Coordenadas

Sistema de Coordenadas Cartesianas

O sistema de coordenadas Cartesiano ou XYZ € um sistema geomeétrico
usado para especificar a posi¢céo do TCP (tool center point ou ponto do
centro da ferramenta) do robd pela definicdo da sua distancia em unidades
lineares do ponto de origem (a parte central da base do rob6) junto com
trés eixos lineares.

Para completar a definicdo de posicao, o pitch e roll da garra sao
especificados em unidades angulares.

Quando o sistema de coordenadas é definido no Xgdo

« Os comandos de movimento manual para o eixo X, Y ou Z resultam
em um movimento linear dool center point (TCP)ao longo do eixo
respectivo, enquanto este mantém uma orientacao constante da
ferramenta.

« Os comandos de movimento manual para o eixo pitch e roll irdo alterar
a orientacao da ferramenta, enquanto este mantém uma posicao TCP
constante.
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+PITCH (

TCP:

+X

PONTO DE
ORIGEM +Y

llustracdo 14: Coordenadas Cartesianas

Caixa de Dialogo Movimento

Manual
A caixa de didlogo Movimento Manual permite a vocé assumir controle
direto do robd e eixos periféricos. Ao clicar com 0 mouse na tela ou
acionar as teclas no teclado, vocé move 0s eixos.
Movimento Manual
34 5 6 7 8 | vlocid
3|4a|s|6]7]¢
E[R o 5=l
Abrir Garra | Fechar Garra | Imagem |
llustracdo 15: Nivel 1
1 2 3 4 &5 6 ¢ 8 Velocid.
+ 1|2|3|a|s5|6]| 7]
- a|w[E[R i 5=
Abrir Garra Fechar Garra Imagem |
llustracdo 16: Nivel 3 e Pro
O rob6 pode ser manipulado desta caixa de dialogo antes de ser
posicionado. Na realidade, normalmente é necessario mover o robd para
uma posi¢do mais préxima antes de iniciar a rotina de posicionamento.
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Porém, uma mensagem de erro de limite de eixo talvez apareca durante a
manipulacdo de um robd que nao foi posicionado.

O movimento de um eixo continua enquanto um botao ou tecla for
acionado ou até o limite de software ou hardware for atingido.

A seguinte tabela explica como ao clicar os botdes (ou acionar as teclas no
teclado), isto move as juntas do robd.

Juntas (Juntas somente no Nivel 1; opgé&o no Nivel 3 e
Pro).

Quando Juntas for selecionado, ao clicar os botdes
(ou acionar as teclas no teclado), isto move as
juntas do robd de acordo com a seguinte tabela:

Teclas Movimento da Junta
1/Q Roda o CORPO para a direita e esquelda
2/ W | Move o OMBRO para cima e para baix¢

3/E Move o COTOVELO para cima e para
baixo

4/ R Move o pulso (PITCH) para cima e para
baixo

5/T Roda o pulso (ROLL) para a direita e para
a esquerda

7/U Move o eixo periférico (se conectado)

8/1 Move o eixo periférico (se conectado)

XYz (Nivel 3 e Pro). Quando XYZ for selecionado, ao
clicar (ou acionar as teclas na teclado), isto move o
TCP ao longo dos eixos X, Y e Z, de acordo com a
seguinte tabela.
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Teclas Movimento XYZ
1/Q O TCP move-se ao longo dos eixos X+ e
X-
21W O TCP move-se ao longo dos eixos Y+ e
Y-
3/E O TCP move-se ao longo dos eixos Z+ e
/-
4/ R Os eixos movem-se para alterar o pitch; a
posicdo TCP néo altera-se
5/T O Roll move-se; a posi¢cao TCP nao
altera-se
Abrir Garra/Fechar Abre e fecha completamente a garra.
Garra
Velocidade Seleciona a velocidade do movimento manual. 10 é

0 mais rapido; 1 é o mais lento; 5 é o padrao.

Caixa de Dialogo Movimento do
Robo

Nota: Se a tela Movimento do Rob6 exibe incorretamente no seu monitor,
tente alterar as definicbes do seu sistema para VGA 800x600 com fontes

pequenas

Esta tela permite a vocé assumir controle manual direto dos movimentos
do rob6 ao clicar com o mouse na tela.

O rob6 pode ser manipulado desta caixa de dialogo antes de ser
posicionado. Na realidade, normalmente € necessario mover o robd para
uma posicao mais proxima antes de iniciar a rotina de posicionamento.
Porém, uma mensagem de erro de limite de eixo talvez apareca durante a
manipulacédo de um robd que nao foi posicionado.

SCORBASE para Windows 37
para SCORBOT-ER 4pc

Manual do Usuario
9911



Movimento do Robd

Abrir

| Fechar |I:
¢ M

llustragdo 17: Nivel 1

Manual
V locid.
=
~]
|
4] FH H H 4
EEEEEke y

llustracdo 18: Nivel 3 e Pro

Setas

Abrir/Fechar

+te-

Cligue nas setas no eixos para mover juntas
individuais e a garra.

O movimento de um eixo ou da garra continua
enquanto a seta for acionada ou até que o limite de
software ou hardware seja alcangado.

Clique nos botbes Abrir e Fechar para alterar a
garra entre completamente fechada e
completamente aberta.

Clique nos botbes + e — abaixo do XYZPR para
mover o TCP do robd ao longo dos seus eixos X, Y
e Z. (Pro).

O movimento do TCP continua enquanto o botéao
ou tecla for acionado ou até que o limite de
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software ou hardware seja alcancado.

Velocidade Seleciona a velocidade do movimento manual. 10 é
0 mais rapido; 1 é o mais lento; 5 é o padrao.

Manual Abre a tela Movimento Manual que também
permite a vVOocé mover 0s eixos através de clicando
na tela, mas sem um diagrama de robd.

“Gravar” e “Ensinar”

Apesar dos termamnsinar egravar serem usados normalmente de modo
trocavel, 0o SCORBASE para Windows faz a seguinte distin¢ao:

« PosicadGravar. o controlador grava a posi¢ao de acordo com as
coordenadas correntes do robd e/ou eixos periféricos.

Grava comandos sempre grava as coordenadas Juntas.

« PosicadEnsinar 0 usuario grava a posicao especificando os valores
para as coordenadas de posi¢do. (Disponivel no Nivel 3 e Pro).

Ensina comandos sempre grava as coordenadas XYZ.

Apesar de vocé poder inserir as coordenadas para todos 0s cinco eixos
(XYZPR), a funcéo Ensinar Posicdo € usada com mais eficiéncia para
modificar uma posicao; ou seja, para alterar somente uma das
coordenadas de uma posicao. Vocé pode portanto ajustar a localizacao
da posicao. Ou vocé pode usar as coordenadas de uma posicéo
existente para criar uma nova posicéo cuja localizac&o difere um

pouco da primeira.

Apesar das posic¢des talvez serem gravadas ou ensinadas nas coordenadas
Junta ou Cartesiana, os eixos podem ser instruidos a mover para as
posi¢coes em qualquer sistema de coordenadas. O software de controle
converte os valores da coordenada de acordo com o comando de
movimento que é criado. De um modo similar, a posi¢cao de coordenadas
podem ser exibidas em qualquer sistema.

PosicOes Relativas e Absolutas

« Umaposicao absolut& uma localizacéo fixa em um espaco mundial.
Esta pode ser definida em valores de coordenada Cartesiana ou Junta.

« Umaposicao relativaé uma posicao cujas as coordenadas definem um
trajeto especifico de outra posi¢céo. Se as coordenadas da posi¢édo de
referéncia se alteram, a posicao relativa move-se ao longo com esta
mantendo o mesmo trajeto. Esta pode ser definida em valores de
coordenada Cartesiana ou Junta.
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A posicéo que € definida comelativa a correntesignifica que o
trajeto especifico sera computado de onde o robd estiver localizado no
tempo que este for enviado para a posicao relativa.

Caixa de Dialogo Ensinar

Posicoes
A tela Ensinar Posicdes permite a vocé gravar posices e enviar 0s eixos
para as posi¢coes gravadas.
A caixa de dialogo Ensinar Posicoes no Nivel 1 contém as seguintes opc¢oes:
Posigio Nimero
J Ir Posigao
Velocid.
Gravar | Excluir | LY j
llustragao 19: Nivel 1
Numero da Posicdo  Um nome numeérico para a posi¢cao
Gravar Grava uma posi¢cdo em coordenadas de junta para o
rob6 e/ou eixos periféricos de acordo com a
localizacéo corrente. Até 101 posi¢cdes podem ser
gravadas e numeradas em seqiéncia de 1 a 101.
Excluir Exclui a posicéo exibida.
Ir para posicao Executa o comando Ir para Posi¢c&o. Envia os eixos
para a posicéo selecionada.
Velocidade Seleciona a velocidade de movimento para o
movimento Ir para Posi¢do. 10 € o mais rapido; 1 é
0 mais lento; 5 € o padrao.
Fosigdo Nimero 5 Lin@en
Ir Posigéo
4+ Ahsoluto
~ Relativo a: Velocid.
Gravar Excluir | Expandir 5 ﬂ
llustracdo 20: Nivel 3
A caixa de didlogo (Nivel 3) Ensinar Posi¢des (Simples) contém as opcdes
adicionais:
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Absoluto/Relativo a

Ir Linear

Expandir

Define se as coordenadas da posicao sao valores
absolutos no espaco ou valores relativos de trajeto
para outra posicao.

Quando Relativo a é selecionado, o camptativo
a aparece. Selecione uma posi¢ao existente ou
corrente.

Uma posicao que relativa a corrente significa

gue o trajeto especifico sera computado de onde o
robod estiver localizado no tempo que este foi
enviado a posicao relativa.

Executa o comando Ir Linear para a Posi¢ao. Este
comando envia o TCP do robd da posicao corrente
para uma posicéo gravada ao longo do percurso
linear (linha reta).

O movimento linear aplica-se somente para 0s eixos
do robd, apesar dos eixos periféricos também
poderem se mover como o resultado de um
comando.

Abre a tela Ensinar Posi¢des (Expandido).

A caixa de didlogo (SCORBASEpro) Ensinar Posi¢cdes (Simples) contém
as seguintes opc¢des adicionais:

Ensinar Posicies (Simples) B
Fosicdo Nimero  Incluir Eixos 5 Ui e
¥ Bobo
| Poridnions Ir Posigéao
* Absoluto 4 Velocid.
~ Relativo a: 5 Bural;ﬁu
Gravar Excluir | Expandir 5 j

llustracdo 21: Pro

Incluir Eixos

Duracao

Instrui o controlador a gravar coordenadas para o
robd ou os eixos periféricos ou ambos.

Define o tempo que leva para compilar o
movimento Ir para Posi¢ao ou Ir Linear. Definido
em 10 cent. de um segundo.

A caixa de didlogo (Nivel 3 e Pro) Ensinar Posi¢fes (Expandido) contém
as opcdes adicionais:
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om [ Yo ] zom ]

Pitch {graus) I:I Roll {graus) I:l

Adquir. Pusin;ﬁul Ilimpar | Ensinar |
Yia posicao
:
Ir Circular
Posicao Ndmero 05 Linesn
Ir Posicao
4 Absoluto
~ Relativo a: Velocid.
Grawvar I Excluir | Simples 5 LI

llustragao 22: Nivel 3

Ensinar Posigies (Expandido) B

som[ ] Yoo zem |
Pitch {graus) I:l Roll {(graus) I:I

Adquir. Pusil;ﬁul LLimpar; | Ensinar |

Yia posicio

Ir Circular
Posigdo Ndmero  Incluir Eixos Ir Linear
o
| Prardsnans Ir Posicéo
+ Absoluto = Velocid.
~ Relativo a: ~ Durag#o
Gravar Excluir | Simples 5 LI

llustracdo 23: Pro

X (mm),Y (mm), Z

Campos para exibir e alterar as coordenadas
(mm), Pitch (grau)

Cartesianas de uma posicao selecionada.

Roll (grau)

Adquirir Posicéo Exibe as coordenadas Cartesianas de uma posicao
selecionada.

Limpar Limpa todos os campos de coordenada de posicao.

Ensinar Grava a posicao definida pelas coordenadas
Cartesianas. Até 100 posi¢cdes podem ser gravadas.

Ir Circular Executa o comando Ir Circular para a Posi¢ao. Este
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comando envia o robd em um percurso circular para
a primeira posi¢cao especifica através da segunda.

O movimento circular aplica-se somente no robd,
apesar dos eixos periféricos também poderem se
mover como o resultado de um comando.

Duracéo Define o tempo que leva para compilar o
movimento Ir para Posi¢do ou Ir Linear. Definido
em 10 cent. de um segundo.

Via posi¢ao Seleciona a posic¢do intermediaria através da qual o
movimento Ir Circular passa.

Simples Abre a tela Ensino Simples no qual tem somente
funcdes béasicas de Gravar Posicao.

PosicOes de Gravar e Ensinar

Gravar Posicdo Absoluta de Junta Nivel 1, Nivel 3 e Pro
Para gravar uma posi¢céo de Junta absoluta, fagca o seguinte procedimento:
« Mova o robd para a posicéo cuja as coordenadas vocé quer gravar.

« No campo Numero de Posi¢ao na caixa de dialogo Ensinar Posicdes,
selecione uma posicao existente ou insira um novo numero.

« (Nivel 3 e Pro) Seleciongbsoluto.
e (Pro): Selecione a opcéo Incluir Eixos (cada uma ou ambas):
= RoDbG: para gravar uma posi¢cao para os eixos do robd.
= Periféricos: para gravar uma posicao para os eixos periféricos.
« CliqgueGravar. As coordenadas correntes dos eixos seréo gravadas
para a posicéo selecionada.
Ensinar Posi¢cdo Absoluta de XYZ Nivel 3 e Pro

Para gravar uma posicdo XYZ absoluta (baseada nas coordenadas de uma
posicéo existente), faca o seguinte procedimento:

« No campo Numero de Posicao na caixa de dialogo Ensinar Posi¢cdes
(Expandido), selecione um nimero de posi¢ao.

« Cligue Adquirir Posicéo. As coordenadas XYZ da posicéao agora
aparecem na parte de cima desta caixa de dialogo.

« No campo Numero de Posicao insira um numero diferente (ou deixe
inalterado se vocé estiver modificando as coordenadas da posicao
exibida).

« (Nivel 3 e Pro) Selecion&bsoluto.

« (Pro) Selecione a opcéo Incluir Eixos (cada uma ou ambas):
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= RoDbG: para gravar uma posi¢cao para os eixos do robd.
= Periféricos: para gravar uma posicao para os eixos periféricos

« Em um ou mais campos das coordenadas, insira um novo valor (em
milimetros).

« CliqgueEnsinar. Agora vocé gravou uma nova posic¢ao.

Atencgao: Se vocé clicar Gravar, as coordenadas correntes dos eixos
serdo escritas para uma posicao selecionada.

« Cliquelr Posicéao. Verifiqgue se o robd move-se para a posi¢cao
desejada (uma vez que o0 SCORBASE ndo verifica a validade das
coordenadas XYZ).

Gravar Posicdo de Junta Relativa Nivel 3 e Pro
Para gravar uma posicdo de Junta relativa, faca o seguinte procedimento:
« Verifique se vocé gravou uma posicao de referéncia.

« Mova o robd para a posicéo cuja as coordenadas vocé quer gravar
como relativas para outra posi¢ao.

« No campo Numero de Posicao na caixa de didlogo Ensinar Posi¢cdes
(Simples), insira um numero de posic¢ao.

« SelecioneRelativo ae insira um numero para a posi¢ao de referéncia
no campdrelativo &

e CliqueGravar.
Agora vocé gravou uma posicao relativa.

A posicao na qual kelativo a corrente significa que o trajeto sera
computado em qualquer lugar que o robd esteja localizado no tempo que
este for enviado para posicao relativa.

Se a posicao de referéncia € alterada, a posicao relativa também é movida.

Movimento de Ir para Posicao

As caixas de diadlogo incluem opcdes para instruir o robd a mover para
uma posicgéo. Estes comandos sdo os mesmos comandos que podem ser
usados em programas de robé como € descrito em detalhes no Capitulo 6.

Ir Posicdo Nivel 1, Nivel 3 e Pro

Este comando envia o rob6 para uma posi¢ao gravada ao longo do
percurso calculado pelo controlador, ndo necessariamente uma linha reta e
normalmente uma percurso curvado. Isto é chamado de movimento de
percurso continuo (CP).
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Ir Linear Nivel 3 e Pro

Este comando envia o rob6 para o TCP (tool center point) da sua posicéo
corrente para uma posi¢ao gravada ao longo do percurso linear (linha
reta).

O movimento linear aplica-se aos eixos do robd, apesar dos eixos
periféricos também poderem se mover como um resultado de um
comando.

Ir Circular Nivel 3 e Pro

Este comando envia o rob6 em uma posic¢éo circular para a primeira
posicdo especifica através da segunda.

O movimento circular aplica-se somente ao robd, apesar dos eixos
periféricos também poderem se mover como um resultado de um
comando.

Caixa de Dialogo Lista de

Posicoes
A caixa de dialogo Lista de Posicdes exibe e permite a vocé excluir e
imprimir posi¢des carregadas recentemente na memoria do SCORBASE.
Lista de Posicies Nome do arquivo:C:ASBPROERAAPROV\ERAWELD1.PNT
Coordenadas do robhd Atualizar| Imprimir | Excluir | ExcluirTodas

# | ax-1 AX-2 AX-3 AX-4 AX-5 AX-7 AX-8 Type| RelTo [Coor.

1 Rel. 2 X¥YZ e

2 3963 -15254 9540 236 4786 Abs. Junta |

3 Rel. 2 X¥YZ

4 Rel. 5 X¥YZ

5 182 -11473 11798 3249 1773 Abs. Junta

[ Rel. T X¥YZE

7 171 -14700 8091 4504 518 Abs. Junta

8 Rel. 9 X¥YZ

9 -1975 -13379 6526 741 -735 Abs. Junta

10 Rel. 11 X¥Z

11 -1011 -10051 10920 3249 1773 Abs. Junta

12 Rel. 11 X¥Z

13 Rel. 12 X¥Z

14 Rel. T X¥YZE

15 Rel. 16 X¥Z

16 10823 -11599 11687 6157 4681 Abs. Junta |

17 Rel. T X¥YZE

21 3694 -13121 10924 611 4411 Abs. Junta ¥ |
llustracdo 24: Nivel 3 e Pro
Atualizar Atualiza a lista de posic¢oes.

Imprimir Imprime a lista exibida para uma impressora

conectada.
Excluir Exclui as posicdes selecionadas da memoéria do
SCORBASE.
Excluir Todas Exclui todas as posicdes listadas da memdéria do
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SCORBASE.

Coordenadas do Seleciona o sistema de coordenadas na qual as

Robo: XYZ/Juntas posicdes do robd sdo listadas. As posicdes
periféricas estdo sempre em coordenadas de junta
(Juntas somente no Nivel 1).

As posicdes correntes mantém-se na memoria do SCORBASE:
« QuandaArquivo [Novo é selecionado.

« QuandoOpc¢begArquivo |Carregar Programa € selecionado E
Arquivo |Abrir [filenameSBn é selecionado.

As posicdes correntes sdo removidas da memoaria:

¢ QuandoOpc¢bedArquivo [Carregar Posicbes selecionado E
Arquivo |Abrir [filename.PNT é selecionado.

« Quando Opcdes|Arquivo|Carregar Programa é selecionado E
Arquivo |Abrir [filename.SBné selecionado.

« SBn talvez seja a extensado SB1, SB3 ou SBP dependendo do nivel do
SCORBASE no qual o arquivo de programa foi salvo.

« Para mais informacé&o sobre o gerenciamento de arquivo do
SCORBASE, veja o Capitulo 8.

Caixa de Dialogo Contagens do

Encoder
Contagens do Encoder Pro
A janela do encoder exibe os valores correntes dos encoders para cada um
dos eixos.
Contagens do Encoder
1. 0 5 0
2. 0 6: O
330 720
4 0 8: 0
llustracdo 25
Estes valores séo alterados toda vez que 0s eixos sdo movidos.
Estes valores sdo determinados para 0 (ou préximo a zero) toda vez que o
comando Pesquisar Home for executado.
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Caixa de Dialogo XYZ

Coordenadas XYZ Nivel 3 e Pro

A janela XYZ exibe os valores correntes Cartesianos (XYZ) para cada um
dos eixos do robd.

XA[lmm] 169.04 |Plgraus] -63.54

Y(mm)  0.00 Rigraus) 0.00 |
Z(mm)  504.33 |

llustracdo 26

Os valores séo alterados toda vez que os eixos do rob6 sdo movidos mais
gue 1 mm (eixos X,Y e Z) ou 1° (eixos pitch e roll).

Os valores mostrados no exemplo aqui séo os valores XYZ depois que o
comando XYZ for executado.

Usando um Teach Pendant com

SCORBASE

O teach pendant é um terminal de ajuda manual que permite ao operador
controle direto do robd e eixos periféricos. Em adicdo ao controle de
movimento dos eixos, o teach pendant é usado para gravar posicoes,
enviar 0s eixos para as posi¢oes gravadas e outras fungoes.

Para controlar os eixos do teach pendant, 0o SCORBASE deve operar no
modo on-line e o interruptor Teach/Manual no teach pendant deve ser
alterado para TEACH. Isto ndo permite o controle dos eixos do teclado e
as caixas de dialogo do SCORBASE.

Todas as operacfes do teach pendant serdo refletidas nas caixas de didlogo
do SCORBASE; por exemplo, as posi¢cdes gravadas pelo teach pendant
aparecerao na lista de Numero de Posicao na caixa de dialogo Ensinar
Posicdes; o encoder os valores XYZ irdo alterar-se nas caixas de dialogo
Contagens de Encoder e XYZ.

A operacao do teach pendant é descrita totalnmenkdanual do Usuério
Teach Pendant para o Controlador de PC
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Edicao de Programa

As seguintes janelas sdo usadas para edita o programa:
e Janela de Programa
« Lista de Comando

Para comecar a editar um programa, abra uma janela de arquivo de
programa selecionandirquivo |JAbrir ouArquivo [Novo. Se o programa
desejado ja estiver aberto, traga o cursor para dentro da janela.

Até cinco programas podem ser abertos e editados ao mesmo tempo.
Porém, é recomendavel que vocé feche o arquivo aberto corrente
(incluindo Sem Titulo) antes de vocé abrir outro arquivo de programa
(novo ou existente).

Para ativar as caixas de didlogo que sdo mais uteis para a edicéo de
programas, seleciori&ditar |[Editar Tela.

O layout da tela que apareceré ira depender do nivel de SCORBASE
carregado no momento, como mostram os seguintes exemplos:

EESEUHBASE para SCORBOT-ER 4pc Nivel 1 © Eshed Robotec
frquivo  Editar Bodar Opgdes  Ewibir  Programas  Ajuda
Y = a2
ClElEERE| R R OEES
F C:\SBPROER4\LEVEL1\DEMOL1.SB1 /[ [ ||| Lista de Comando =10] x|
II. START: = CONTROLE DE EIXD
" . AG AbrirGamna
2: Se Input 1 on pular para ON j FG FecharGama
3: Espere 10 [10 s de segundos] IP  IParaPosigaoll_Yelocidade...
4; Pular Para START
. . FLUXD DO PROGRAMA
5: ON:
- . . E5 Espere...
6: Ir para Posigio 1 rapido PP PulaiPara...
7: Abrir Garra Sl Sinal...
8: Ir para Posigdo 2 rapido
9: Fechar Garra su S":PUTS? II’IK PU'-I'TFUTS
. . It
10: Ir para Posigdo 1 rapido oN Azi:rf:nﬂﬂlpzt;t‘ji
OF DesacionarOutput__..
il _’l}l
@| Robd ndo foi reposicionado
| 1 | Inserr | Oftline | Control On
llustracdo 27: Nivel 1
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CORBASE para SCORBOT-ER 4pc Nivel 3 © Eshed Robotec

Arqulvu Editar Bodar Opglies Exibit Programas  Ajuda

EERE R ] = S e i

BN C:ASBPROER4\LEVELWDEMOL3.5B3 [_[o]x] Lista de Comando (Ol %]

2 5 - CONTROLE DE EIXD -
il' SR AG AbmGarra I~
2:5e Input 1 on pular para ON FE FecharGara
3:Espere 10 [10 s de segundos] IP  IiParaPosicaolt_Velocidade...

4: Pular Para START Ir Linear Para Posi¢caoll_Veloc

. . Ir Circular Para Posig3olt_ Velo
5 ON: W
6: Chamar Subrotina MOVEIT DE DefiniEixolt ToZero...

7: Definir Subrotina MOVEIT
8: Ir para Posigdo 1 rapido FLUXO DO PROGRAMA
9: Abrir Garra gg E:felpe,,,
10: Ir para Posigdo 2 rapido o8 U::;w‘::éé
11: Fechar Garra TS5 TocarSing
12: Ir para Posigdo 1 rapido DC Defini YanavelParaComputag:
13: Retornar da Subrotina SP SePular._.
DS Definir Subrotina...
RS Retornar Subrotina
C5 ChamarSubrotina...
Sl Sinal .
IT ImprimiParalogTela... b

s INPUTS & OUTPUTS
»| 2|| SU_Selnputit_OnPular...

...D| Robd ndo foi reposicionado
S

1 | Inserir | Offline | Control On

llustragao 28:Nivel 3
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: — —~ CONTROLE DE EIXD =
il: Observagio: AG AbriGarra -
2: Observagdo: BLOCK TOWERS

FG FecharGama

3: Observagdo: Program File: ERACELL1.SBP IP  IrParaPosicaoll_Velocidade...
4: Observagéo: Cell Setup File: ERACELL1.3DC IL  Ir Linear Para Posigaolt_Veloc
5: Observago: Peripherals: None IC  Ir Circular Para Posigaolt_Velo
6: Observagdo: If0s: None MA Mandibula...
. 9__ - - MC SeMicroChave#f ..

7. Observagdo: GP GravarPosicaol__
8: Abrir Garra DE DefinirEixolt_ToZero...
9: Ir Linear para posicio 11 rapido IE IniciaiEsteira...

. . e . PE PararE steira
1[I: Ir Linear para posicio 1 velocidade 5 DY DefinirVaridvelParaS ensor. ..
11: Fechar Garra EP Escrever... |
12: Ir Linear para posigio 11 ripido
13: Ir Linear para posicdo 18 rapido - EFLUXD DO PROGRAMA

. . i £ . Spere.__
14: Ir L!near para posigdo 8 rapide PP PulaPara...
15: Abrir Garra ; OB Observacdo...
16: Ir Linear para posicdo 18 rapido TS5 TocarSino
17: Ir Linear para posigio 12 rapido RT ResetarTimer

DC Definir YanavelParaComputagi

18:Ir Linear para posicio 2 rpido ~|{| DT Definir YariavelParalimer...

1 | v || SP_SePular... e
el A WVN IR o 5
,—

@| Robd ndo foi reposicionado

\ 1 | Inserir | Off-Line | Caontrol On
llustracdo 29: Pro
Ferramentas de Edicao
Somente icone Altera a exibigao/ocultar a Lista de Comando do

SCORBASE.
Para criar uma linha de programa, faca um dos seguintes procedimentos:

« Cligue duas vezes em qualquer um dos comandos na Lista de
Comando.

e Cligue em um dos icones do comando SCORBASE na barra de
ferramentas.

« Acione um par de hot keys que ativa o comando. Por exemplo, para
escrever um comando Ir Posigéo, digite IP.
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Quando o comando requer parametros adicionais (indicado por #_e/ou e
...), uma caixa de didlogo sera aberta ira solicitar que vocé digite.

Os programas SCORBASE séo editados através das ferramentas de edi¢ao
de texto dos Windows que podem ser acessados pelos icones ou pelo
menu Editar.

O menu Editar contém as fun¢cdes Windows usuais que permitem a vocé
editar arquivos que contém programas de robo:

% Cortar Exclui textos ou linhas selecionados do arquivo de
programa e coloca-os nas areas de transferéncia do
Windows o0 SCORBASE.

] Copiar Coloca uma cépia de textos ou linhas selecionados
do arquivo de programa e coloca-os nas areas de
transferéncia do Windows o SCORBASE.

Colar Insere o conteldo da area de transferéncia do
SCORBASE em um arquivo de programa.

RV Localizar Abre uma caixa de didlogo que permite a vocé
pesquisar uma sequéncia de palavras de um texto
particular, comando SCORBASE ou argumento de
comando:

Texto:
~]
Opcéo: Diregdo:
“ Arbitrario “+ Para Cima
 Comando ~ Para Baix
> Argumento
Encaontar Cancelar
llustracdo 30
« Arbitrario : qualquer sequéncia de palavras de
um texto.
« Comanda um comando SCORBASE.
¢ Argumento: um parametro em um comando
SCORBASE tal como um numero de posicao,
uma etiqueta ou uma operagao.
Vocé pode clicar na seta para exibir e selecionar da
lista de todos os comandos ou argumentos usados
no arquivo de programa.
Ou vocé pode digitar a pesquisa de uma sequéncia
de palavras. Se for assim, garanta que a opcao
Arbitrario ou a opcao apropriada esteja selecionado.
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(ex: a pesquisa ira encontrar “Ir para Posicao” se
Arbitréario for selecionado, mas ndo se Argumento
for selecionado).

S Encontrar Proximo Use tambénkncontrar |Baixo|[Encontrar .

(F3) - ~ -
Repete a Ultima operacdo Encontrar para a préxima
ocorréncia.

Encontrar Anterior Use tambénincontrar |Cima|Encontrar.

Repete a ultima operacdo Encontrar para a
ocorréncia anterior.

Comando/Observaca Insere/exclui um asterisco no comeco da linha de
0... comando. Altera a linha de comando entre uma
observagédo e um comando executavel.

Alternadamente, clique com o botéo direito do
mouse na linha de comando para adicionar ou
remover o asterisco.

O asterisco/observacéo que sera mantido na linha
de programa € copiado ou cortado e colado.

Ir para Linha Abre uma caixa de diadlogo que exibe o niumero
total de linhas no programa e solicita de vocé um
namero de linha.

Ir Para Linha .. m

Namero total de linhas: 105.

(0] 4 Cancel

llustracdo 31

Insira um numero e clique OK. O editor de
programa ird pular para a linha especifica.

Em adicao, use o teclado para as seguintes fungoes:
[Ins] Altera entre os moddsserir e Sobrescrever
O modo ativo é demonstrado na Barra de Status.

« Quando Inserir esta ativo, um novo comando é
inserido no programa na linha marcada pelo cursor.

« Quando Sobrescrever esta ativo, um novo
comando substitui a linha marcada pelo cursor.

[Del] Exclui a linha ou linhas marcadas pelo cursor.
[Home] Traz o cursor para a primeira linha do programa.
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[End] Traz o cursor para a Ultima linha do programa.

[PgUp] Exibe a pagina anterior das linhas do programa.
[PgDn] Exibe a pagina seguinte das linhas do programa.
[F4) A tecla de fungdo Windows para exibir as opgdes n

caixa de combinacdo. Pode ser usado ao invés de
clicar na seta.

=]

llustracdo 32

Lista de Comando
Todos os comandos de programacdo do SCORBASE estéo disponiveis na
Lista de Comando e séo facilmente compilaveis em um programa de robd.

A lista mostra a combinacgéo de hot-key de duas letras que permite a vocé
inserir comandos do teclado.

Alguns dos comandos mais usados podem ser acessados da barra de
ferramentas na parte de baixo da tela.

Varios comandos abrem caixas de dialogo para completar os parametros
da linha de comando.

SCORBASE para Windows 53 Manual do Usuario
para SCORBOT-ER 4pc 9911



Lista de Comando

CONTROLE DE EIXO

Lista de Comando — (O] X

AG  AbrirGarra
FG FecharGarra
IF  IrParaPosicBo#_Velocidade...

FLUX0O DO PROGRAMA
ES Espere..
PP PularPara...
51 Sinal ..

INPUTS & OUTPUTS
SU  Selnput#_OnPular...
OMN  AcionarOutput# ...
OF DesacionarOutput#_..

llustracdo 33

AG  AbrirGarra

FG FecharGarra

IP  IrParaPosigio#_Velocidade...

IL  IrLinear Para Posicéo#_Velocid
IC  Ir Circular Para Posicio#_Veloci
SeMicroChaved#t_...

DE DefinirEixo#_ToZero...

FLUXO DO PROGRAMA
ES Espere..
PP PularPara...
OB Observagao...
TS TocarSino
DC Definir VariavelParaComputagc
SP SePular...
DS Definir Subrotina...
RS Retornar Subrotina
CS ChamarSubrotina...
SI Sinal...
IT  ImprimirParalogTela...

INPUTS & OUTPUTS

ON AcionarOutput#___.

CONTROLE DE EIXO S

SU  Selnput#_OnPular... -

OF DesacionarQutput#__.. ~

llustracao 34

Comandos de Controle de Eixo

s

U

AG Abrir Garra

FG Fechar Garra

Este comando abre totalmente a garra.

Lista de Comando — |01 x
ry

CONTROLE DE EIX0
AG AbrirGarra
FG FecharGarra
IP  IrParaPosico# Velocidade. .
IL  IrLinear Para Posic@o#_¥velocid
IC  Ir Circular Para Posicio#_Veloc
MA  Mandibula...
MC SeMicroChave#_ __.
GP GravarPosicio#_...
DE DefinirEixo#_ToZero...
IE  IniciarEsteira...
PE PararEsteira
DY DefinirYanavelParaSensor. .
EFP Escrewver...

FLUXO DO PROGRAMA
ES Espere...
PP PularPara. .
OB Observagao...
TS5 TocarSino
RT ResetarTimer
DC Definir VariavelParaComputacgac
DT Definir VariavelParaTimer...
SP SePular...
DS Definir Subrotina...
RS Retornar Subrotina
C5 ChamarSubrotina...
Sl Sinal. ..
IT  ImprimirParalogTela...

INPUTS & OUTPUTS
SU  Selnput#_OnFular...
T InNoln#_OnJump...
Pl  Permitirinterrupcéo#_...
1] Inabilitarinterrupcéo#_...
ON  AcionarOutput#__..
OF DesacionarOutput#_... -
DA DefinirOutputAnalogico#_

DI DefiniranavelParalnputAnalogi ™

llustracdo 35

Nivel 1, Nivel 3, Pro

Nivel 1, Nivel 3, Pro

Este comando fecha totalmente a garra (nela prépria ou um objeto).

IP Ir para

Nivel 1, Nivel 3, Pro

a1

Posicdo#_Velocidade

Todos os comandos Ir para Posicéo abrem a caixa de dialogo Ir para
Posicéo.

(Nivel 3, Pro) Dependendo do comando selecionado, um dos tipo de
movimento sera marcado. Um tipo de movimento pode ser selecionado
independente do comando que foi aberto na caixa de dialogo.
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Ir para Posigao

E Ir para Posigdo I Ir para Posigdo I

Alvo |i

=

Posigao

S Posicao > Linear Posicao S Linear
O — — b1 i
+ Yelocidade j Posican Posigdo

- st e

!

Velacid. (1-9) = 2 Bapido | yoiocid. (1-9) =
Cancelar | *  Velocida Dj *  Velocida Dj

» Rapido

Duragao Tempo
o I

llustragao 36: Nivel 1

llustracdo 37: Nivel 3 llustracéo 38: Pro

O comando Ir para Posicéo envia o robd para uma posicao gravada ao
longo do percurso calculado pelo controlador, ndo necessariamente em
linha reta mas normalmente em um percurso curvo.

IL Ir Linear para Nivel 3, Pro
Posicdo# Velocidade

O comando Ir Linear para Posi¢ao envia o TCP do robd da posicéao
corrente para uma posi¢ao gravada ao longo do percurso linear (linha
reta).

O movimento linear aplica-se somente aos eixos do robd, apesar dos eixos
periféricos também se moverem como resultado do comando.

IC Ir Circular para Nivel 3, Pro
Posicdo# Velocidade

O comando Ir Circular para Posi¢cao envia o rob6 para um percurso
circular para a primeira posi¢do especificada através da segunda.

O movimento circular aplica-se somente ao robd, apesar dos eixos
periféricos também se moverem como resultado do comando.

Posicéo Alvo O destino do movimento.

Insira um ndmero ou variavel neste campo. As
posicdes que ja foram gravadas talvez sejam
selecionadas da lista drop-down.

Via Posicao A posicao intermediaria através da qual o
movimentolr Circular passa.

Insira um numero ou variavel neste campo. As
posicdes que ja foram gravadas talvez sejam
selecionadas da lista drop-down.

Rapido Executa um movimento na velocidade mais rapida
possivel.
Velocidade Executa um movimento na velocidade mais lenta
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MC Se Micro Chave
# ...

DE Definir Eixo #_...

MA Mandibula

possivel. Insere um nimero de 1 a 9 ou uma
variavel no camp¥®elocidade

Duracéo Executa um movimento em quantidade especifica
de tempo. Insere um nimero (décimos de segundo)
ou uma variavel no campieempo. Nao é
disponivel para os comandos Ir Circular para
Posicéo.

Nivel 3, Pro
Este € um comando de pular condicional. Isto causa a execuc¢éo do
programa pular para a linha que contém o Sinal especifico se a microchave

do eixo selecionado esta acionada (on). O comando abre uma caixa de
didlogo.

Se microchave <# > aceso pular para € SINAL » m
; [

Microchave: | |
=

Pular para | |

OFK Cancelar |

llustracdo 39

Insira um numero ou variavel no camydaro Chave.
Insira um nome de um Sinal no canfpadar para.

Nivel 3, Pro

Este comando inicializa (definido para 0) a contagem do encoder do eixo
selecionado. O comando abra a caixa de dialogo.

Eixo: |3 | para Zero

OK Cancelar |

llustracao 40

Insira um nimero ou variavel no canpo.

Este comando € bastante util para executar um movimento ciclico de um
acessorio tal como uma esteira ou mesa giratoria.

Pro
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O comando Mandibula traz a garra aberta na largura especificada. O
comando abre uma caixa de dialogo.

mandil| |mm

Alcance: 0..70

OK Cancelar |

llustracdo 41

A Mandibula ativa o controle servo para a garra, onde os comandos Abrir
Garra e Fechar Garra desconectam o eixo da garra da manga de controle
servo.

Insira um nimero ou uma variavel no canvendibula.

A precisédo nao pode ser garantida se a largura € menor que 5 mm ou
maior que 65 mm.

A0 menos que voceé precise o comando Mandibula para uma aplicacao
especifica, os comandos Abrir Garra e Fechar Garra sdo recomendados.

GP Gravar Posicao Pro
# ..

Quando o comando Gravar Posicéo é executado durante a execucao do
programa, o controlador grava a localizag&o corrente do brago do robo
para a posicéo especifica. O comando abre a caixa de dialogo.

Gravar Posicio m

Gravar posicéio corrente |
como posigiio:

~
OK Cancelar |

llustracdo 42

Insira um nimero ou uma variavel no cangravar Posicéa
Este comando ¢€ util para aplicacdes de paletizacao.

DH Definir Posigcéo Pro
Home #_...

Quando executado em tempo de execucéo, este comando altera a posi¢ao
Home do robd6. Todas as posi¢des de eixos correntes sédo resetadas para O.

Use este comando com cuidado! Este comando altera imediatamente a
localizacéo fisica de todas as posi¢cdes gravadas.

IE Iniciar Esteira # ... Pro
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PE Parar Esteira

DD

O comando Iniciar Esteira inicia um movimento continuo de uma esteira e
portanto permite a esteira operar em uma “velocidade controlada”. O
movimento da esteira continuarda até que o comando Parar Esteira seja
atingido.

Este comando somente pode ser usado quando a esteira é conectada e
operada no eixo 8. Este comando pode ser usado em uma esteira de 12V
ou 24V.

VYelocid.: IE | ﬂ
Diregéo:

“* Mais
> Menos

OK Cancelar

llustracao 43

O comando abre uma caixa de didlogo.

Insira um numero ou uma variavel no canrMabocidade
Selecione uma dire¢cao do movimento.

Ao iniciar uma esteira de “velocidade controlada”, através dos comandos
Iniciar/Parar, ndo grave posi¢coes e/ou use o comando Definir Eixo (para
Zero) para a esteira no mesmo programa.

Pro

O comando Parar Esteira para o0 movimento continuo de uma esteira que
foi inicializada pelo comando Iniciar Esteira.

Pro

O comando Definir Variavel para Sensor permite a vocé definir o valor de
abertura da garra para uma variavel.

Refira as descri¢des dos comandos de Definir Variavel na seguinte secao.

Comandos de Fluxo do

Programa

ES Espere...(10 dec. de Nivel 1, Nivel 3, Pro
segundos)
O comando Espere paralisa a execuc¢ao do programa por um tempo
especifico. O comando abre uma caixa de dialogo.
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1/10d
segunds |3“ |

0K Cancelar |

llustracao 44

Insira um nimero ou uma variavel no camPadec. de segundos

PP Pular para... Nivel 1, Nivel 3, Pro
Este € um comando de pular incondicional que faz com que o programa
pule para a linha de comando com o Sinal especificado e continue daquele
ponto.O comando abre uma caixa de dialogo.
No campo Pular para, insira o nome do Sinal. (Verifique se a linha com
este Sinal estéa incluida no seu programa).
Pular para | |
OK Cancelar |
llustragao 45: Nivel 1
S5e
Pular para || | o Se..
* Pular
OK Cancelar |
llustragao 46: Nivel 3 e Pro
Um comando de pular condicional (Nivel 3, Pro) pode ser inserido ao
selecionalSe Isso € comparavel a sele¢cdo do coma&idular, um
comando no qual abre a mesma caixa de didlogdSasualecionado.
OB Observacao... Nivel 3, Pro
Vocé pode inserir uma linha (observacao) de comentério no programa para
explicacdo e documentacdo. O comando abre uma caixa de dialogo.
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Observacio m

Texto

|PE GAR| |

OK Cancelar |

llustracdo 47

Insira texto e espacos até 47 caracteres.

TS Tocar Sino Nivel 3, Pro
Ao ser executado, este comando produz um sinal audivel que € ouvido
através do speaker interno do computador.
RT Resetar Timer Pro
O SCORBASE contém um temporizador que mede tempo em unidades de
décimos de segundos, iniciando no tempo que o SCORBASE é carregado
ou no ponto no qual o temporizador é resetado.
O comando Resetar Timer reseta o valor do temporizador SCORBASE
para O.
Para usar o temporizador, este deve ser designado para uma variavel
através do comando Definir Variavel.
Y42 Definir Variavel Nivel 3
DV
DC Definir Variavel para  Pro
Computacéo
O comando Definir Variavel (Nivel 3) ou Definir Variavel para
Computacéo (Pro) permite a vocé definir um valor ou uma expresséao
(resultado de uma computacao especifica) para uma variavel.
Todos os comandos Definir Varidvel abrem a caixa de diadlogo Definir
Variavel.
Nome
Yalor ou Expresséo
\ |
Cancelar
llustragao 48: Nivel 3
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Definir Variavel ]

“ Computagéo

N
=ome © Timer (1/10 seg)

‘ > Sensor (mm)

> Input AnalGgico

Yalor ou Expresséo

llustracdo 49: Pro

No Nivel 3, as variaveis podem ser definidas como o valor de um nimero
inteiro ou o resultado de uma computacéao.

No SCORBASEpro, os valores de uma variavel podem ser derivados de
varias fontes. Dependendo do comando selecionado, uma das definicbes
serd marcada. Uma definicao diferente pode ser selecionada independente
do comando que abriu a caixa de dialogo.

No campaNome, insira 0 nome de uma variavel. A primeira letra do
nome deve ser em ordem alfabética.

No campoVvalor ou Expressagq insira um valor ou uma computacgéao.

%

**

Para definir uma variavel para um valor, insira um nimero inteiro
valido (qualquer valor, +/- 1000000) ou insira 0 nome de uma variavel.

Para definir uma variavel para o resultado de uma computacao, insira
uma sequéncia de palavras que consiste de dois argumentos e uma
operacdo. Um argumento pode ser um numero inteiro ou uma variavel.
Uma operacao pode ser qualquer um dos seguintes:

OperacBes Aritméticas
Adicéo
Multiplicac&o
Subtracéo
Divisao

Operacgdes Algébricas

Mdédulo (devolve o restante para o primeiro
argumento dividido pelo segundo).

Poténcia (eleva o primeiro argumento na poténcia
do segundo argumento).

OperagBes Logicas (Booleanas)
E
Ou
Exclusivo ou
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O resultado de uma operacgéo logica é 1 (verdadeiro) ou O (falso).
Qualquer operacdo com um valor diferente de zero é considerada
verdadeira, enquanto um valor zero é considerado falso.

Operagbes de Comparagao

< Menor que

> Maior que

<= Menor que ou igual a
>= Maior que ou igual a
<> Nao igual

Por padréo, presume-se que = € a operagao. Vocé nao precisa incluir
este sinal no campo Valor ou Expresséo.

Exemplos:

Definir Varidvel COUNT = COUNT - 1
Definir Variavel C=A*C

Definir Variavel POS = P >= 1

Definir Variavel V1 =V <> 1

Definir Variavel VAR_A=A % 3
Definir Variavel M = M * 1

Definir Variavel R=3 ** 2

Para mais informacao sobre varidveis, refira a secéo “Programacéao de
Variavel” no final deste capitulo.

DT Definir Variavel para  Pro
Temporizador
Define a variavel para o valor do temporizador do SCORBASE. Durante a
operacdao, a variavel é determinada para o valor do temporizador ( em
décimos de segundos).

Definir Variavel [ 3¢

 Computagfo
# Timer (1/10 seqg)
m | - Bensor (mm)

~ Input Analdgico

Nome

Valor, oul [Expressan

oK Cancelar |

llustracao 50

No campadNome, insira 0 nome de uma variavel.
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O valor da variavel é o tempo medido desde que o comando Resetar Timer
(RT) foi executado.

O valor pode ser verificado usando-se o comando IF<Condigao>Pular. As
acOes podem ser geradas de acordo com o tempo medido. Por exemplo:

IF T > 30 pular para SINAL

Para mais informacéao sobre variaveis, refira a secao “Programacéo de
Variavel” no final deste capitulo.

DV Definir Variavel para  Pro
Sensor
Define a varidvel para o valor da aberturagdaa. Durante a operacgdo, a
variavel especifica € determinada para o valor (em milimetros) da abertura

da garra.

 Computagfo
> Timer (1710 seg)
| > Sensor (mm)

“ Input Analogico

Nome

!

Nimero de Input Analdgico

oK Cancelar |

llustracdo 51

No campadNome, insira 0 nome de uma variavel.

Para mais informacao sobre varidveis, refira a secéo “Programacéao de
Variavel” no final deste capitulo.

DV Definir Variavel para  Pro
Input Analégico

Define a variavel para o valor de um input analégico.

Definir Variavel [}

~ Computagiio
 Timer (110 seg)
| ~ Sensor {mm)

“ Input Analagico

Nome

‘IN

Nimero de Input Analogico

4|(:ﬂ"l:E Iﬂr

llustracdo 52

No campaNumero de Input Analégicg insira o numero de input cujo
valor vocé quer definir para a variavel.

Para mais informacao sobre varidveis, refira a secéo “Programacéao de
Variavel” no final deste capitulo.
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.@ Se Pular... Nivel 3,Pro
SP

Este é um comando de pular condicional que é usado para verificar o valor
de variaveis. Se a condicao for verdadeira, a execucao do programa ird
pular para a linha que contém o Sinal especificado. O comando abre uma
caixa de dialogo.

SE < CONDIGAO > pular para <LABEL> ]

ETCONTADOR > ) |

Pular para |INICIAR_ESTEIRA “ Se ..

 Pular

llustracdo 53: Nivel 3

No campdSE, insira 0 nome de uma variavel. Entdo insira uma operagao
de comparacao e depois insira 0 nome de uma segunda variavel ou um
namero.

No campaPular para, insira 0 nome de um Sinal. (Verifique se vocé
inclui uma linha com este Sinal no seu programa).

As operacgOes de comparagdo usadas para este comando sdo as mesmas
usadas para o comando Definir Varidvel. Por exemplo:

If COUNTER > 0 pular para START_LOOP

Em adicao, use dois sinais de igual (= =) para operacdes iguais. Por
exemplo:

If COUNTER > 0 pular para END

Um comando de pular incondicional (Nivel 3, Pro) pode ser inserido
através da selec&ular. Isto é comparavel ao coman8i Pular que
abre a mesma caixa de dialogo deufar selecionado.

DS Definir Subrotina... Nivel 3,Pro

O comando Definir Subrotina marca o inicio de uma subrotina especifica.
Vocé pode programar mais até 64 subrotinas.

Definir Subrotina

Nome: |SUB15 |

OK Cancelar |

llustracao 54

No campadNome insira 0 nome de uma subrotina. O primeiro caractere do
nome deve ser uma letra.
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Insira os comandd3efinir Subrotina e o comandbloqueia somente o

final de um programalnsira os comanddShamar Subrotinas em

qualquer lugar dentro do programa para causar ao programa pular para e
executar subrotinas.

RS Retornar Subrotina...  Nivel 3,Pro
O comando Retornar de Subrotina marca o final de uma subrotina.
Durante o tempo de rodar, este termina a execucéo de uma subrotina e o
programa termina a execug¢ao na linha na qual o con@mamar
Subrotina segue.

CS Chamar Subraotina... Nivel 3,Pro

O comando Chamar Subrotina ativa (chama) a subrotina especifica. O
comando abre uma caixa de dialogo similar a caixa de diadlogo Definir
Subrotina.

Sl Sinal... Nivel 1,Nivel 3,Pro

O comando Sinal é usado para marcar um lugar especifico no programa
gue sera referenciado pelo comando Pular. O comando abre uma caixa de

dialogo.
Sinal: |INICIAR| |

4lcanCEIar

llustracao 55

No campdSinal, insira um nome.
N&o inclua espacgos em branco, use um sublinhado.

IT Imprimir para Tela &  Nivel 3,Pro
Log...

O comando de Imprimir permite a vocé inclui comentarios dentro do
programa e definir se eles serdo exibidos durante o tempo de rodar no
arquivo de SCORBASE Log, escrito no SCORBASE Log ou ambos.

Independente da sua selecéo, o texto na linha de Imprimir aparecera na
Tela de Mensagem do programa no tempo de rodagem.

O comando abre uma caixa de dialogo.
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mprimie__H

Texto:
|FINAL DO PROGRAMA]

Imprimir

- Tela
> Arquivo Log
» Tela & Arquivo Log

llustracdo 56

Insira texto e espacos até 48 caracteres.

Para imprimir o valor de uma variavel, coloque o nome da variavel em

SelecioneTela, Arquivo Log ouTela & Arquivo Log.

Comandos de Input/Output

-4

SuU

Se Input# _ Pular... Nivel 1, Nivel 3,Pro

aspas simples. Por exemplo: VAR X = ‘X" imprimird como VAR X = 50.

O comando Se Input causa ao programa pular para um sinal especifico ou

chamar uma subrotina se o estado do input testado se parece com o estado

especificado (ON ou OFF). Todos os comandos de Se Input abrem uma

caixa de dialogo.

_Nimero Input: |1 | -

£
=

para Sinal: | |

llustragdo 57: Nivel 1

Se Input ﬂ

_Niimero Input: I:l:l > On
=} 4 o

Seutar g s [ ]

llustragao 58: Nivel e Pro

No Nivel 1 este comando causa ao programa pular para um sinal

especifico se o input digital testado estiver ON.

NO Nivel 3 e SCORBASEpro, este comando causa ao programa pular
para um sinal especifico ou chamar uma subrotina se o estado do input

SCORBASE para Windows 66
para SCORBOT-ER 4pc

Manual do Usuario
9911



LN

digital testado se parece com o estado especificado (ON ou OFF). Os
valores da variavel podem ser derivados de varias fontes. Dependendo do
comando selecionado, uma das definicdes sera marcada. Uma definigdo
marcada pode ser selecionada independente do comando que abriu a caixa
de dialogo.

No campadNumero de Input, insira um namero de um input ou uma
variavel.

Selecione o estado de input (ON ou OFF).

Selecione Pular ou Chamar Subrotina e complete o campo ativo.
« No campdPular para, insira 0 nome de um Sinal.

¢ No campoChamar Subrotina, insira 0 nome de uma Subrotina.

Interromper No Pro
Input# _ Pular...

Este comando define a condi¢do para um servigco de interromper um input.
O servi¢o (Chamar Subrotina ou Pular para) sera executado toda vez que a
condicao (estado de input) for satisfeita independente do fluxo de
programa corrente. O comando abre uma caixa de didlogo.

Por padréo, “QUALQUER” aparece no campo Numero de Input.

Interromper no Input n

_Nimero Input  [NENHUM jl “ On
hd > Off

“+ Pular para Sinal: |INICIO

 Chamar Subrotings

i

llustracdo 59

Interromper no Input

_Namero Input: l:lil “+ On
=l or

5

> Pular para. Sinal:

%4 Chamar Subrotina:  [SUBS|

|

llustracdo 60

No campo Numero de Input, insira qualquer dos seguintes:
e NuUmero de um input

« Uma variavel

e A palavra QUALQUER.

Selecione o estado de input:
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¢ On causa uma interrupgdo quando o input € acionado.

« Off causa uma interrupcdo quando o input € desacionado.
Selecione Pular ou Chamar Subrotina e complete o campo ativo.
¢ No campdPular para, insira 0 nome de um Sinal.

« No campaChamar Subrotina, insira um nome de uma Subrotina ou
uma variavel.

Se vocé inseriu uma variavel, a subrotina selecionada é determinada
pelo valor de uma variavel no tempo que o comando de interrupcéo é
inicialmente processado e ndo quando a interrupcao real for executada.

Um comando de interrupcao causa ao programa abandonar (interromper) o
comando que este estava executando (que pode ser um movimento ou um
retardo) e executar imediatamente o comando especificado para esta
interrupc@o. Se o comando especificado é um Chamar Subrotina, o
programa ird parar do ponto onde este foi suspenso assim que a subrotina
completar a sua execugao.

Um comando de execucéo pode ser impedido ou permitido através do
comando Permitir Interrupcéo e Inabilitar Interrupcao (veja abaixo).

Exemplos:
On Input Interrupt 1 on jump START

Quando o input 1 é acionado, o programa é suspenso e reativado do sinal
START.

On Input Interrupt 5 on call sub. SUBS

Quando o input 5 for acionado, o programa chama imediatamente a
subrotina SUB5. Se quaiquer eixos estiverem se movendo quando a
interrupcao ocorrer, eles irdo parar. Quando a subrotina for completada
(Comando Retornar de Subrotina for alcangado), os eixos irdo reassumir a
posicéo e estado que foram interrompidos e 0 programa ira continuar do
ponto que este foi interrompido.

On Input Interrupt ANY off call sub. Z

Toda vez que os inputs forem desacionados, ocorrerd uma chamada
imediata para a subrotina Z.

Il Inabilitar Interrupc@o# Pro

O comando Inabilitar Interrup¢éo causa a interrupcdo de input especifica
se tornar inativa. Quando uma interrupcao for inativa, esta é desativada até
gue o comando Permitir Interrupgao seja ativado. O comando abre uma
caixa de dialogo.
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Elo

Inabilitar / Permitir Interrupgéo n

Nimero

de Input LI > Inabilitar

| Permitir

4|Cﬁn ce' i

llustracdo 61

No campo Numero de Input, insira um nimero de input, uma variavel ou a
palavra TODAS.

Permitir Interrupcao#  Pro

O comando Permitir Interrup¢do causa a interrupcéo de input especifica se
tornar ativa. Quando uma interrupcao for ativa, esta é desativada até que o
comando Inabilitar Interrupcéo seja ativado.

Este comando tem o mesmo formato que o formato Inabilitar. Vocé pode
alterar a definicéo Inabilitar/Permitir independente do comando que abriu
a caixa de dialogo.

Exemplo:
Definir Subrotina SUBA
Impedir Interromper Input TODAS

Permitir Interromper Input TODAS
Retornar de Subrotina

Para prevenir comandos de interrupc¢ao de interferir um com o outro, estes
podem ser embutidos em subrotinas. A subrotina SUBA € uma subrotina
de servigo de interrupgéo.

Acionar Output# _... Nivel 1, Nivel 3 e Pro

Este comando define o estado de um output especifico. O comando abre
uma caixa de didlogo Acionar Output com a opQacselecionada.

No Nivel 1 e 3, este comando controla somente outputs digitais.
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Acionar Qutput m
=
Nimero Owpwt [ ]
hd

“+ On
> off

llustragao 62: Nivel 1 e 3

No campadNumero de Output, insira um numero ou uma variavel.

Um comando de Desacionar output pode ser inserido através da selecéo de
Off.

No SCORBASEpro, este comando abre uma caixa de didlogo Acionar
Output conmDigital e On selecionados.

Nimero OQutput: |1| ‘ jl
-

% Digital ¢ On
> Off

Alcance: 0...255

llustracdo 63: Pro

L

No campadNumero de Output, insira um nimero ou uma variavel.

Um comando de Desacionar output pode ser inserido através da selecéo de
Off.

Um comando Definir Analogico pode ser inserido através da selecao de
Analdgico e inserir um nimero ou variavel no carfijpdor.

o) Desacionar Nivel 1, Nivel 3 e Pro
== DO Output# ...

Este comando define o estado do output especificado. O comando abre
uma caixa de didlogo Acionar Output com a opQ#oselecionada.

No Nivel 1 e 3, este comando controla somente outputs digitais.
No campadNumero de Output, insira um nimero ou uma variavel.

Um comando de Desacionar output pode ser inserido através da selecéo de
On.

No SCORBASEpro, este comando abre uma caixa de didlogo Acionar
Output conDigital e On selecionados.

No campadNumero de Output, insira um numero ou uma variavel.
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Um comando de Desacionar output pode ser inserido através da selecéo de
Off.

Um comando Definir Analégico pode ser inserido pela sele¢céo de
Analdgico e inserindo um numero ou variavel no carijador.

Definir Output Pro

Analdgico#._...

Este comando define o estado de um output analdgico especifico. O
comando abre a mesma caixa de didlogo como o comando Acionar
Output.

Definir Output Analégico B
2 —I‘l
Nimero Output:
-

o On
P

Alcance: 0_..255

llustracdo 64: Pro

No campadNumero de Output, insira um numero(1 ou 2) ou uma
variavel.

Um comando de output digital pode ser inserido pela selecéo de Digital e
a selecéao de&n ou Off.

> Digital

Definir Variavel para  Pro
Input Analégico# ...

Refira as descricdes dos comandos Definir Variavel na se¢éo anterior.

Programando uma Variavel

O SCORBASE Nivel 3 e SCORBASEpro permitem a programacao de
uma variavel. As variaveis sao Uteis para criar voltas e subrotinas em
programas de robds. Elas permitem que vocé escreva comandos que
alteram o estado do rob0 ou as suas alteracdes de ambiente durante a
execug¢do do programa.

Para usar uma variavel, esta deve ser definida através do comando Definir
Variavel.

As variaveis podem nomes até 22 caracteres. Porém é recomendavel que
VOCE use nomes que sejam 0 mais curto possiveis. A primeira letra do
nome deve ser uma letra alfabética.

Ao programar em SCORBASE, vocé pode especificar uma variavel ao
invés de um valor numérico na maioria dos comandos de edi¢cdo como
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mostra os exemplos da ilustracdo abaixo. Os caracteres X e Y sdo usados
aqui como variaveis.

C\SBPROER4\PRO\SBW15 SBP M= B
1: Ir para Posigdo X rapido =
2: Ir para Posigdo X velocidade 5 |
3: Ir Linear para posigdo X rapido

4: Ir Linear para posig&o X velocidade 5

5: Espere X (10 s de segundos)

6: Se Microchave X aceso pular para SINAL

7: Se Input X on pular para SINAL

8: Inabilitar Interrupg&o de input X

9: Acionar output X

10: Mand. X (mm)

11: Definir Variavel X = 3

i _'Ij

llustracdo 65

Vocénéo pode usar uma variavpbra especificar um Sinal ou uma
Subrotina.

Se, durante o tempo de rodar, o programa conta uma variavel cujo valor
nao é definido ou esta fora de alcance, uma mensagem de erro é exibida.

O valor corrente de uma variavel pode ser exibido na linha de estado na
parte de baixo da tela pela selecdo da linha de comando Definir Variavel
na qual uma variavel aparece e executa Rodar Linha Unica. Isto executara
e exibird o resultado de um Calculo ou ler e exibir o valor corrente de um
Temporizador, Sensor ou Input Analégico de acordo com o comando
Definir Variavel especifico.

O comando Imprimir para Tela & Log (IT) também pode ser usado para
imprimir o valor atual de uma variavel através da colocacdo do nome da
variavel dentro de aspas simples no texto a ser imprimido; por exemplo:
VAR X = ‘X" imprimird como VAR X = 50.

Exemplos:
Ir para Posigéo A rapido

Toda vez que este comando for executado, o robd € enviado para uma
variavel de posicao A cujo valor é determinado no tempo de rodar.

Acionar Output PP

Este comando ira acionar o output da variavel PP, de acordo com o valor
da PP no tempo de rodar.

Exemplo Programa 1
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i
1: Definir Variavel CP = 1 -
2: Definir Variavel W = 50

3: Observagdo: A:

4: Ir para Posigdo CP velocidade 5
5: Espere W (10 5 de segundos)

6: Definir Variavel CP = CP+1

I?: Se CP <5 pularpara A

-

«l A
llustracao 66

Este programa move a garra de uma posi¢cao para outra de uma maneira
consecutiva, espera 5 segundos em cada posi¢cao e continua até atingir a
quinta posicéo na tabela de posicoes.

Exemplo Programa 2

1: Observagdo: INICIAR =
2: Definir Variavel INP = 5

3: ObservagHo: INPUT_POSICAO

4: Se Input INP on chamar sub. A

5: Definir Yariavel INP = 1

6: Se Input 8 on pular para INPUT_POS
7: Pular Para INICIAR

8: Definir Subrotina A

9: Ir para Posi¢do INP rapido

10: Retornar da Subrotina

4| | v
llustracdo 67

Este programa digitaliza em sequéncia todos os inputs de 1 a 8 e envia 0
robd para as posi¢des que correspondem aos inputs ON.
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Execucao de Programa

As seguintes janelas do SCORBASE séo usadas para ativar e monitorar a

execucgao de um programa.

« Janela do Programa

« /O Digital

e XYZ (Nivel 3 e Pro)

e Arquivo Log (Nivel 3 e Pro)
« 1/O Analdgico (Pro)

e Encoders (Pro)

Para ativar as caixas de dialogo que sao mais usadas para a execucao do

programa, seleciorfeodar |Rodar Tela.

O layout da tela que aparecera depende do nivel de SCORBASE

carregado como mostram os seguintes exemplos.

Bl

iz SCORBASE para SCORBOT-ER 4pc Nivel 1 © Eshed Robotec
Arquivo  Editar Bodar DOpgies Ewxibir  Programas  Ajuda

(@] (o] eemm]a] =] [ 5] B S = Lo ]

¥ C:\SBPROERA\LEVEL1\DEMOL1.5B1 [_10]=]
1: START: -

2: Se Input 1 on pular para ON
3: Espere 10 [10 s de segundos)
4: Pular Para START

b ON:

6: Ir para Posicdo 1 rapido

7: Abrir Garra

8: Ir para Posigdo 2 rapido

9: Fechar Garra

10: Ir para Posigdo 1 rapido

Al A
Inputs & Outputs Digitais
1 2 3 4 5 ] 7 8

Outputs: = = = = = = = =
Mome: WELDING1

Inputs: [ [ [ [ ] = N =
Forga: | | | [ [ | = o
Home: GRVFDR1

I |1 | Insefir | Offline | Conteal On
llustracéo 68: Nivel 1
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[ZZ]SCORBASE para SCORBOT-ER 4pc Nivel 3 ® Eshed Robotec [_ O] =]

Arquivo  Editar Bodar DOpgdes Exibir Programas  Ajuda

EHEREE EE R REE| = == T
]

fi: START: «|| X(mm) Plgraus) 370.78
2: Se Input 1 on pular para ON __|| *¥(mm) Rlgraus]

3: Espere 10 [10 s de sequndos) Z{mm)

4: Pular Para START

5 ON:

6: Chamar Subrotina MOVEIT
7: Definir Subrotina MOVEIT
8: Ir para Posig3o 1 rapido
9: Abrir Garra

10: Ir para Posigio 2 rapido

1 2 3 4 5 ] 7 8

Outputs: M I=| I=| il I=| M il M
Home: WELDING1

Inputs: = = = = = = = =
Forga: | (| I=| 1 =] J ] -
Nome: GRYFDR1

[ |1 | Inserr | Oftline | Contral On
llustracdo 69: Nivel 3

fuguivo  Editar Rodar Opglies  Exibir  Programas  Ajuda

[ 3 5 = i = =
S

1: Observacio: 4] X[mm) Plgraus) 370.78
2: Observacio: BLOCK TOWERS | ¥[mm) FRlgraus]

3: Observacio: Program File: ERACELL1.5BP Z{mm)

4: Observagido: Cell Setup File: ERACELL1.3DC

5: Observagdo: Peripherals: None Conlagens do Encoder
6: Observagdo: |jOs: None 1: 0 5:

7: Observagio:

8: Abrir Garra

9: Ir Linear para posigéo 11 rapido -

| L —
»

—_—

o o|aole

22 0 6:
3 0 i
4 0 8:

1 2 3 4 5 6 i 8
Outputs: = = = = = = = =
Nome: WELDING1
Inputs: | [ | ] ] I N [
Foiga: | [ I=| 1 o | = i
Nome: GRYFDR1
[ | 1 | Inserir | OffLine | ControlOn

llustracdo 70: Pro

Execucao do Programa
Para iniciar a execucao de um programa, coloque o cursor em qualquer
linha na janela ativa Programa e faca um dos seguintes procedimentos:23
e Cligue em um dos icones de Rodar na barra de ferramentas.
« Cligue em uma das opc¢des de Rodar no Menu Rodar.
« Acione atecla de funcéo para a opcéao rodar.

A tecla [Run] no teach pendant ndo pode ser usada para iniciar a
execucao de programas SCORBASE.
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= [F6]

1=

J=

[F7]

[F8]

Sempre reinicie a execucdo de um programa da primeira linha depois que
vocé alterou os dados do programa (ex: gravou novas coordenadas para
uma posicéao, editou uma linha de programa, etc..).

Se vocé estiver para rodar um programa que contém um comando “Se
Input...”ou “Interromper no Input...”, e vocé forgou (simulou) quaisquer
estados de input através da caixa de dialogo Inputs & Outputs Digitais, a
seguinte aparecera:

Rodar Linha Unica Nivel 1, Nivel 3 e Pro

Executa a linha de programa (realgcada) selecionada.

Rodar Ciclo Unico Nivel 1, Nivel 3 e Pro

Executa o programa uma vez do ponto onde este foi iniciado. A execucao
finaliza quando a ultima linha do programa é atingida independente da
linha na qual a execucao iniciou.

Rodar Continuo Nivel 1, Nivel 3 e Pro

Executa o programa constantemente do ponto no qual este iniciou.
Quando a ultima linha do programa for alcancada, a execucéo pula
automaticamente para a primeira linha do programa.

Paralisando a Execucao do

Programa

Para parar imediatamente (abortar) a execugédo de um programa de rodar,
faca um dos seguintes procedimentos:

e Cligue no icone Parar na barra de ferramentas.

« SelecioneRodar | Parar.

« Acione F9.

« Acione o bot&o vermelho de EMERGENCIA no controlador.
« Acione atecla ABORTAR no teach pendant.

@ Parar Nivel 1, Nivel 3 e Pro
[F9]
Paralisa imediatamente a execugéo do programa e movimento de todos os
eixos.
Verifique se a aplicacdo SCORBASE ¢ a janela ativa corrente antes de
acionar F9.
"I I’ Pausa Nivel 3 e Pro
[F10]
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Paralisa a execuc¢ao do programa somente depois que o comando corrente
foi executado. Portanto, os eixos talvez continuem a se mover (para
completar o seu movimento) depois do comando Pausa ser acionado.

Pausa e Parar sdo métodos de software para paralisar a execu¢ao de um
programa. Em uma situacao de emergéncia real, vocé deve usar o botéo
EMERGENCIA no controlador ou a tecla de ABORTAR no teach pendant.

Caixa de Dialogo Inputs &
Outputs Digitais

Sinais de Input
Digitais

Todos os niveis do SCORBASE podem monitorar e controlar 8 inputs
digitais e 8 outputs digitais.

A caixa de dialogo Inputs & Outputs Digitais mostra o estado dos inputs e
outputs digitais do controlador do SCORBOT. A exibicao é disponivel
online, offline e modos de simulacdo de operacao.

Os nomes podem ser definidos para o I/O através do @egfies|
Nomeslnput & Output. Refira ao Capitulo 9 para mais detalhes.

A caixa de dialogo Inputs & Outputs Digitais também pode ser usada para
alterar manualmente o estado dos inputs e outputs digitais do controlador
do SCORBOT.

« Quando o controlador recebe um sinal de input real ou simulado de um
dispositivo externo, uma marca de verificacdo aparece na caixa de
input correspondente. Quando o sinal é desacionado, a marca de
verificacdo desaparece.

A manipulacéo de sinais de input permite a vocé testar sinais para
dispositivos externos sem ter que escrever e executar o comando de
um programa.

Nivel 1, Nivel 3 e Pro

Para simular a recep¢ao de um sinal de input (ex: Input 1), faca o
seguinte procedimento:

« Cligue na caixa de verificac&wrca para o Input 1. Um sinal de
verificacdo ira aparecer. Isto agora permitird vocé a simular a recepc¢ao
de um sinal de input.

« Cligue na caixa de verificac@oput para o Input 1. Um sinal de
verificagdo ird aparecer. Isto serve como um sinal de Input On.

« Cligue de novo na caixa de verificadaput para o Input 1. O sinal
de verificagdo ira desaparecer. O input agora esté off.
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Inputs & Outputs Digitais
1 2 3 4 5 3 7 8
Outputs: = = = = = r r Nl
Nome: WELDING1
Inputs: 4 [ [ [ [ = = m
Forga: vl _ [ _ _ ~ ~ _
Nome: GRYFDRI1

llustracdo 71

Espere um momento para o sinal de verificacdo aparecer depois de clicar
na caixa de verificacao.

O LED de input no controlador ndo acendera quando o input for simulado
mesmo que este esteja funcionando online.

Sinais de Output Nivel 1, Nivel 3 e Pro

Digitais
Para enviar (ou simular) um sinal de output (ex: Output 1), clique na caixa
de verificagddutput para Output 1. Um marca de verificagao ira
aparecer. Isto cria um sinal de Output On

Inputs & Outputs Digitais

1 2 3 4 5 b 7 8
Outputs: vl = = = = [ N N
Nome: WELDING1
Inputs: [ | | | [ [ [ =
Forga: _ M r ] _ ni - -
Nome: GRYFDR1

llustracdo 72

Espere um momento para o sinal de verificacdo aparecer depois de clicar
na caixa de verificacao.

Caixa de Dialogo Inputs &
Outputs Analogicos

Em adicao aos inputs e outputs digitais, 0 SCORBASEpro pode monitorar
e controlar 4 inputs analégicos 2 outputs analdgicos.

A caixa de didlogo Inputs & Outputs Analdgicos mostram o estado dos
inputs e outputs analégicos do controlador SCORBOT. A exibicéo é
disponivel nos modos de operacao online e off-line. Porém, os valores de
output somente podem ser manipulados quando o0 SCORBASE estiver
operando online.
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Inputs & Outputs Analdgicos m
# Inputs Outputs
1 Yalor: 0 0
Nome:
2 Yalor: 0 0
Nome:
3 Yalor: 0
Home:
4 | Valor: 1]
Home:
| Alcance: 0...255
| 0K Fechar

llustracao 73

Sinais de Input Pro
Analégicos
Quando o controlador recebe um sinal de input analégico de um

dispositivo externo, o valor (extensao) do sinal sera refletido no campo
Valor de Input.

Sinais de Output Pro
Analégicos

Para definir o valor de um sinal de output analdgico, insira um valor no
campoValor de Output. O controlador deve estar operando no modo
online.

Caixa de Dialogo XYZ

Coordenadas XYZ Nivel 3, Pro

A janela XYZ exibe os valores Cartesianos (XYZ) atuais para cada eixo
do robd.

X[mm] 169.04 Plgraus] -63.54

Y(mm) 000 |Rlgraus) 000 |
Z(mm)  504.33 |

llustracdo 74

Os valores séo alterados toda vez que os eixos do robd sdo movidos mais
gue 1 mm (eixos X, Y, Z) ou 1° (eixos pitch e roll).

Caixa de Dialogo Contagens do

Encoder

Contagens do Pro

Encoder
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A janela dos Encoders exibem os valores atuais dos encoders para cada
um dos eixos.

Contagens do Encoder

1: 0 h -2
2. =3 6 O
3: 0 i:
4 3 &

llustracao 75

Estes valores sao alterados toda vez que os eixos sdo movidos mais que 10
unidades de encoder.

Estes valores sao definidos para 0 toda vez que o comando Pesquisar
Home for executado.

Arquivo Log

Log do SCORBASE

Nivel 3, Pro

O arquivo de log SCORBASE grava mensagens de erro, o inicio de cada
ciclo durante a execucao do programa e as linhas de cormapidimir
para Log enquanto estas sao executadas.

Para exibir o arquivo de log, selecidiebir | Arquivo Log .

=1 1) é

=11/429/99 11:57:32:41. Emor: [907] A posigio ndo esta na area de trabalho da junta. Azis 3
=11/429/99 11:57:32:68. Emor: [907] A posigio ndo esta na area de trabalho da junta. Azis 3
=11/429/99 11:57:46:31. Emor: [907] A posigdo ndo esta na area de trabalho da junta. Azis 2
=11/429/99 11:57:46:36. Emor: [907] A posigio ndo esta na area de trabalho da junta. Azis 2

llustracdo 76

O arquivo Log seré inicializado (limpo) toda vez que o SCORBASE for
carregado.

Tela de Mensagem

Log do Programa

Nivel 3, Pro
Quando um programa que contém uma linha de comando Imprimir para a
tela inicia a execucéo, a tela de Mensagem sera ativada e exibida
automaticamente. Esta tela também é ativada se uma linha de comando
Imprimir para Tela for executada (através da funcdo Rodar Linha Unica).
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i Tela de mensagem

11729799 12:47:37:55. === Comego do programa: C:A\ROBCELLAA\PROAER4CELL3.5BP ===
11/29/99 12:47:38:92. feito

llustracdo 77

Uma vez ativada, a tela de mensagem mostra o inicio de um ciclo durante
a execucao de um programa e todas as linhas de comando Imprimir para
Tela enquanto estas séo executadas.

Enquanto a tela de Mensagem mantém-se aberta, esta ira exibir dados de
todos os programas e comandos que séo executados.

A tela de Mensagem ¢€ limpada toda vez que esta for fechada.

Ao selecionar Exibir | Tela de Mensagem, isto exibe a tela de Mensagem
em cima de todas as outras caixas de dialogo.
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Gerenciamento de Arquivo

Os programas e posi¢coes do SCORBASE séo salvos em arquivos
separados que podem ser carregados e salvos em operacdes separadas e
combinadas.

Por padréo, as posi¢cdes e programas sdo salvos em uma operacao
combinada e tém o mesmo nome com extensdes diferentes:

« Arquivos de programa tém a extensédo SB1, SB3, SBP de acordo com
o nivel de SCORBASE no qual estes foram salvos.

« Os arquivos de posicao tém a extensao PNT.

Por padréo, os arquivos sao colocados no subdiretorio Nivel 1, Nivel 3 e
Pro de acordo com o nivel do SCORBASE nos quais estes foram escritos
e salvos.

Os programas escritos nos niveis baixos do SCORBASE sao compativeis
de modo ascendente.

Ao carregar um programa de um nivel maior do SCORBASE para um
nivel menor (do nivel 3 para Nivel 1, por exemplo), isto causara ao
programa exibir a linha COMANDO NAO DISPONIVEL e isto ndo
reconhece um comando de um nivel superior.

Opcodes de Arquivo
Para definir a maneira na qual os arquivos serao carregados ou salvos,
selecioneDpc¢odes | Arquiva

Isto abre uma caixa de dialogo que permite a vocé definir se os programas
e posi¢des serdo salvos e/ou carregados separadamente ou juntos.
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Dpgdes de ArquivolEd I

“ Salvar Ambos
> Salvar Program
 Salvar Posighe:

“ Camegar Ambos
= Camegar Progre
= Camegar Posigi

llustracdo 78

« Salvar/Carregar Programa: Somente linhas de programa serao
salvas ou carregadas durante a operacgéo do arquivo.

e Salvar/Carregar PosicdesSomente posicdes serdo salvas ou
carregadas durante a operacédo do arquivo.

« Salvar/Carregar Ambos. as linhas de programa e posicées serao
salvas durante a operacéo do arquivo. Esta é a definigcdo padrao.

Gerenciamento de Arquivo

Os arquivos do SCORBASE séo gerenciados através das ferramentas de
arquivo Windows que podem ser acessadas por icones ou pelo menu
Arquivo.

A opcao de arquivo selecionada afetara a maneira como vocé solicitou
para carregar e salvar arquivos de programa e posi¢oes. Refira a
informacéao no final desta secéo para orientacao.

Até cinco programas podem ser abertos e editados ao mesmo tempo.
Porém, é recomendavel que vocé feche o arquivo aberto corrente
(incluindo Sem Titulo) antes de vocé abrir outro arquivo de programa
(novo ou existente).

N Novo Abre uma janela de arquivo de programa nova e
' sem titulo para um programa de robo

i8] ( Sem Titulo )

i 2%

llustracdo 79

SCORBASE para Windows 84 Manual do Usuario
para SCORBOT-ER 4pc 9911



Abrir

Salvar (F2)

Salvar Como...

Imprimir

Sair

Abre uma caixa de diadlogo de gerenciamento de
arquivo para a selecédo de um arquivo existente que
contém um programa de robd e/ou seu arquivo de
posicéo associado dependendo da opcéao de arquivo
selecionada.

regar progr sicBes ?
Nome do arquivo: Pastas:
[EEEET

109.5bp - =T =

erdcelll sbp I~ 3 sbproerd

erdcell2.sbp = pro Redle.
erdcell3.sbp

erdcelld shp

erdcell5 shp -

erdweld1.sbp

eshed.sbp hd r
Listar arquivos do tipo: Unidades de disco
[Nivel | PRO (~.5BP) k2N ETS =

llustracdo 80

Os arquivos sao localizados nos subdiretérios Nivel
1, Nivel 3 e Pro de acordo com o nivel de
SCORBASE no qual estes foram escritos e salvos.

Depois de um arquivo de programa ser selecionado,
0 programa sera exibido na janela e arquivo
Programa.

Salva o programa de rob0 ativo e/ou arquivo de
posicédo dependendo da opc¢ao de arquivo
selecionada. Se o arquivo nao tiver titulo, este abre
uma caixa de dialogo de gerenciamento de arquivo
para definir o nome do arquivo.

Os arquivos sao salvos nos subdiretorios Nivel 1,
Nivel 3 e Pro de acordo com o nivel de
SCORBASE que esta ativo durante o processo de
salvar.

Abre uma caixa de diadlogo de gerenciamento de
arquivo para salvar o programa e/ou posi¢cdes com
um novo nome de arquivo. O titulo da caixa de
dialogo ira alterar de acordo com a opc¢éo de
arquivo selecionada.

Imprime o arquivo de programa de robd ativo
corrente.

Saida do SCORBASE. Se algumas alteragdes foram
feitas no programa ou no arquivo de posicdes e
ainda ndo foram salvas, uma mensagem sera
exibida na tela.

Os nome d@rogramas vazios néo aparecerdo na lista de arquivos de
programa Se vocé gravou posi¢cdes mas ainda nao inseriu linhas de
programa e salvou ambos, o arquivo de programa (ex: PROG.SB3) néao
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aparecera na lista de arquivos de programa mesmo que o arquivo de
posicdo associado PROG.PNT apareca na lista de arquivos de posicao.

Portanto, é recomendavel que vocé escreva pelo menos uma linha de
programa (ex: Observacao: XXX) para garantir que o nome do arquivo de
programa seja listado quando vocé quiser carrega-lo.

Todas as posi¢ces que sao carregadas no momento no SCORBASE
manterdo-sea memaoria quando vocé fizer um dos seguintes
procedimentos:

« SelecionéArquivo|Novo.

« Selecionélpcodes|Arquivo|Carregar Programak
ArquivolAbrir| filename SBP.

Todas as posi¢cdes que sao carregadas no momento no SCORSASE
removidasda memoria quando vocé fizer um dos seguintes
procedimentos:

« Selecionépc¢odes|Arquivo|Carregar Posicoe&
Arquivo|Abrir| filenamePNT.

« Selecionédpc¢oes|Arquivo|Carregar AmbosE
Arquivo|Abrir| filename SBP.

Todas as posigdes que sao carregadas no momento no SCORBASE seréo
salvas no arquivo de posicao associado com o programa quando o
programa ativo corrente for salvo (com a op¢ao de arquivo Salvar
Ambos selecionado).

Para evitar confuséo em relagéo a quais posi¢cdes e/ou programas estao
sendo carregados ou salvos, o0 seguinte procedimento é recomendado:

« Mantenha as definicdes padi@arregar Ambos e Salvar Ambos na
caixa de dialog®pcdes|Arquivo.

« Mantenha a caixa de diadlogcsta de Posicbesberta. A listagem sera
atualizada toda vez que posi¢cdes novas e diferentes forem carregadas.

« Feche a janela de programa aberta corrente (incluindo Sem Titulo)
antes de abrir outro arquivo de programa (novo ou existente).
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9

Configuracao do Sistema

Opcoes de Exibicao

Janelas Programa

O SCORBASE carrega cada programa de robd em janelas de arquivo de
programa separadas contidas dentro de uma janela de programa maior.
Isto permite a vocé editar programas enguanto 0s outros menus do
SCORBASE estiverem ativos e acessiveis.

Porém, é recomendéavel que vocé feche a janela de programa aberta
corrente ((incluindo Sem Titulo) antes de abrir outro arquivo de programa
(novo ou existente).

O menu Programas define como as molduras que contém arquivos de
programa individuais sao exibidas dentro da janela do programa. As
opcOes de menu estardo disponiveis somente se pelo menos um programa
estiver carregado.

Cascata O controle Windows normal para redimensionar e
distribuir janelas abertas para que cada barra de
titulos seja visivel.

Lado a lado O controle Windows normal para redimensionar e
arrumar janelas abertas lado a lado.

Arrumar icones O controle Windows normal para realinhar os
icones do programa que foram minimizados.

Fechar Todas Fecha todos os arquivos de programa e janelas
abertos.

Lista de Arquivo Exibe uma lista de arquivos de programa que

estejam abertas no momento.
A definicdo de Cascata ou Lado a lado mantém-se em efeito até ser
alterada.

Ao clicar no botdo direito do mouse na barra de titulos nas varias caixas de
didlogo no SCORBASE, isto abrird um menu rapido que inclui a opcéo
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Tela do Usuéario

Sempre em CimaUse esta opcdo para garantir que a caixa de dialogo
mantém-se exibida e acessivel quando outras janelas estiverem abertas.

O SCORBASE permite a vocé definir e exibir layouts de tela que se
adaptam ao seu monitor preferéncias pessoais.

Uma vez que vocé determinou um layout que se adapta a resolugéo da sua
tela e suas necessidades de programacao, salve esta definicdo de layout
para um arquivo selecionan@pc¢des|Salvar Tela do Usuario

Isto abre uma caixa de dialogo de gerenciamento de arquivo para definir o
nome do arquivo. Os arquivos de Tela do Usuario tém extensdo USR e
estes sao salvos no diretorio de programa SCORBASE.

Vocé pode criar e salvar um namero ilimitado de arquivos de definicdo de
Tela do Usuario. Porém, somente uma definicdo de Tela de Usuario pode
ser ativa ao mesmo tempo. SeleciQpgdes|Carregar Tela do Usuario

e selecione outro arquivo para ativar uma definicdo de Tela do Usuario
diferente.

Toda vez que vocé selecionar a opcao Exibir[Tela do Usuario, a exibicéo
sera determinada pelo arquivo de definicdo Tela do Usuario carregado.

O arquivo USER1.USR é o arquivo de definicdo padréo da tela do usuario.

Numero da Linha

O SCORBASE permite a vocé acionar/desacionar a exibicdo dos numeros
de linha na janela do programa. SeleciOpedes | NUumeros de Linhas

Por padréo, os niumeros das linhas de programa serao exibidos.

Nomes de Input & Output

O SCORBASE permite a vocé definir o texto ou 0s nomes que vocé
associou com 0s inputs e outputs e exibiu nas caixas de dialogo 1/O .

Para criar nomes para I/Os, seleci@pedes | Nomes de Input &
Output.

Isto abre uma caixa de dialogo Nomes de Input & Output.

Momes Input & Output I
1 2 3 4 L] ] 7 8

Momes
output LAMPADA |CIGARRA

[

|

digital |
[

Nomes
input MICROC. 1 |[MICROC. 2 |MICROC. 3 MICROC. 4

digital
4||:an':EIa'

llustracdo 81: Nivel 1, Nivel 3
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No SCORBASEpro, os nomes também podem ser dados aos I/0Os
analégicos.

Para inserir texto, coloque o cursor no campo desejado e escreva o texto.
Um nome pode ter até 9 caracteres.

Nomes Input & Output X

1 2 3 4 13 (3] 7 &

Nomes :
output  [Lampada 1 |Cigarra

digital

Nomes
input
digital

Mchave 1 Mchave 2 Mchave 3 Mchave 4

Nomes
input
analogicc

Nomes
output 0K Cancelar
analbgice

llustracdo 82: Pro

CliqueOK para gravar estes nomes.

Quando vocé fechar a caixa de didlogo Nomes de Input & Output, 0s
nomes serao salvos automaticamente. Estes nomes seréao carregados toda
vez que qualquer nivel do SCORBASEfor carregado. Os nomes néo sao
adaptados a um programa ou nivel de SCORBASE.

Se vocé fechar a caixa de dialogo sem clicar OK, o texto que vocé inseriu
nao sera gravado.

Modos de Operacéo

Online

O SCORBASE pode ser operado no modo online, off-line e simulacdo. Os
modos simulacao e off-line sdo disponiveis mesmo quando o SCORBASE
estiver conectado no controlador.

Para escolher o modo de operacao, faga um dos seguintes procedimentos:
« Selecionépcodes | Online

« Selecionépc¢odes | Off-line

e Selecionépc¢odes | Simulacao

Ao operar online, 0 SCORBASE comunica-se com o controlador. O rob0,
periféricos e 1/0Os executam todos os comandos.

Por padréo, o SCORBASE ira carregar e operar online (comunicando)
com o controlador do rob6. Porém, se um controlador ndo estiver
conectado ou se um controlador conectado néo estiver acionado quando o
SCORBASE for ativado, o software ira carregar e operar no modo
simulagéo.
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Ao alterar para o0 modo online depois de operar o software no modo off-
line ou simulagédo, a mensagem na linha de status indicara que o robd nao
foi reposicionado.

Se vocé tiver dificuldades ao alterar do modo off-line para 0 modo online,
faca o seguinte procedimento:

« Acione o botdo de EMERGENCIA do controlador.
« Espere 10 segundos.

« Solte o botdo de EMERGENCIA.

« Tente de novo acionar no modo online.

Off-Line

Ao operar off-line, o SCORBASE nao se comunica com o controlador
mesmo que este esteja conectado e acionado. Os comandos de movimento
de um eixo ndo serdo executados e 0s inputs e outputs ndo estarao
acionados.

Apesar de I/Os reais nao estarem acionados durante a operacao off-line, a
caixa de dialogo Inputs & Outputs Digitais ira refletir o estado de I/O que
resulta da execucdo dos comandos do programa ou manipulacao do
usuario de 1/0Os na caixa de diélogo.

A operacao off-line é atil para fazer debugging do programa.

Simulacao

Ao operar em simulagdo, o SCORBASE néo se comunica com o
controlador mas simula sua operacao. O software faz uma pausa para o
tempo real que este leva para os comandos (ex: Espere, Ir Posi¢cao) serem
executados. Os I/Os do controlador ndo séo acionados; o estado dos 1/Os
sao lidos a partir das caixas de dialogo I/O Digital e Analdgico (onde vocé
pode manipula-los para simular alteracdes nos seus estados).

A execucgdo do programa simulada requer posi¢des gravadas validas.

A simulacéao é util para verificar e fazer debugging de programas. A
simulagdo tem a inteng&o de ser usada com o software opcional Simulagao
de Célula.
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Parametros de Sistema do Robd

O SCORBASEpro permite a manipulacdo dos parametros do sistema do
robd quando o software estiver operando on-line ou off-line (mas nao no

modo simulacao).

Para exibir ou alterar os parametros do sistema. sel€0jogiEes |

Configurar.

| Periféricos

Controle

Robé

Movimento

Padréo Todos

Fechar

llustracdo 83

Isto abre um submenu Configurar que contém uma lista de op¢des
relacionada aos parametros do software para o robd e dispositivos

periféricos.

(Em SCORBASE Niveis 1 e 3, ao selecionar Configurar isto abre somente
uma caixa de dialogo Configurar Periféricos; veja abaixo).

As opcles de Configurar foram criadas com a intencéo de serem usados
por gerenciadores de sistema e usuarios de SCORBASE com experiéncia.

N&o tente manipular os dados nestas telas ao menos que vocé seja
autorizado para isto.

Selecione Todos os Padrbes para resetar os valores de todos os parametros
do sistema nas suas definicdes padrao definidas pelo produtor.

A maioria das caixas de didlogo contém o seguinte conjunto de botdes:

Aplicar

Fechar

Padrao

Ajuda
Abrir

Salvar

Aplica os parametros que vocé definiu na caixa de
didlogo para a sesséao corrente do SCORBASE.

Fechar a caixa de diadlogo. Se vocé fechar a caixa de
didlogo sem clicar em Aplicar, os parametros que
vocé definiu n&o teréo efeito.

Reseta os parametros definidos na caixa de dialogo
para as definicdes padréo definidas pelo produtor.

N&o disponivel no momento
Carrega parametros de um arquivo salvo.
Salva os parametros definidos na caixa de dialogo
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para um arquivo. Uma vez salvo, estes parametros
serdo carregados toda vez que o SCORBASE for
ativado. Selecione Padréo para readquirir 0s
parametros definidos pelo produtor.

Salvar Como Salva os parametros definidos na caixa de dialogo
para um arquivo com um nome novo. Uma vez
salvo, estes parametros serdo carregados toda vez
que o SCORBASE for ativado. Selecione Padréo
para readquirir os parametros definidos pelo
produtor.

Configurar Periférico

O SCORBASE permite a vocé definir os dispositivos que sao conectados
e operados pelo controlador como eixos 7 e 8.

N&o altere a configuracdo de periféricos ao menos que vocé seja
autorizado.

Para definir os dispositivos, seleciddpc¢des | ConfigurarPeriféricos.
Uma caixa de diadlogo sera aberta.

Clique na seta para abrir a lista de dispositivos disponiveis.
Ent&o clique no dispositivo desejado.

setup periférico m

Eixo 7:

Néo Conectado LI
Eixo 8: onectado -
Trilho Linear 48" —
Trilho Linear. 1.0m. Transmiss#io por Parafuso

Trilho Linear, 1.5m, Transmiss@o por Parafuso

Trilho Linear. 1.0m. Transmissao por Correia

Padrad 1 rilho Linear. 1.8m. Transmissao por Correia —
— Mesa Linear 0.3m

Mesa Giratdria 12V =
Mesa Giratdria 24V

Mesa XY eixo X o

llustracao 84

Esteira com Controle de Velocidade

A esteira de 12V ou 24V pode servir como uma esteira com velocidade
controlada. Para operar a esteira com controle de velocidade, vocé deve
conectar e definir a esteira paraixo 8

Para definir e usar a esteira com controle de velocidade, selecione a opcao
esteira com controle de velocidadgque aparece na parte de baixo da lista
de dispositivos deixo 8na caixa de didlogo Configurar Periféricos.

Ao operar a esteira com controle de velocidade através dos comandos
Iniciar/Parar Esteira, ndo grave as posi¢des e/ou use o comando Definir
Eixo (para Zero) para a esteira no mesmo programa.
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Parametros de Controle

Ao selecionacControle, isto abre uma caixa de dialogo Parametros de
Controle que exibe e permite a vocé alterar os parametros de controle para
cada eixo.

N&o tente manipular os dados nestas telas ao menos que vocé seja
autorizado para isto.

Parémetros de Controle [ %]

Arqui C:ASBPROER4YPARNERApc] pic

|c:1 f? 3 4 5 g 7 r‘s|

Eixo
Ganho proporcional (10000 Ganho integral 500
Ganho diferencial 1000 Ganho anterior de 250
Offset: 0

Posicionamento:

velocidade [%]: Offset [enc] D

Tipo de posicionamento: |Pusiciunﬁmentn do interruptor externo limitado j|
Estado do  Normalmente Aberto " Normalmente Fechado |
Aplicar | Fechar | Padréo | Abrir Balvar Salvar Como

llustracéo 85: Pro

Parametros do Robd

Ao selecionaRob6, isto abre uma caixa de didlogo que exibe e permite a
vocé alterar a ordem na qual os eixos do rob6 seréo posicionados.

N&o tente manipular os dados nestas telas ao menos que vocé seja
autorizado para isto.

A garra (Eixo 6) ndo pode ser posicionada primeiro, mesmo se isto for
definido nesta caixa de dialogo; isto sera posicionado somente depois que
outro eixo foi posicionado primeiro.

Paréametros do robd m
Arqui  CASBPROER4\PAR\rob_4pc.par
Robd ER4pc
Sequéncia de posicionamento:

Base Ombro Cotovelo Pitch Roll Garra
Primeiro (? - o o o
Segundo i g i i i
Terceiro e « i g e
Quarto i . - i iy .
Quinto o e r e e e
Sexto o . o . . o
Aplicar | Fechar | Padréo | Abrir ‘ Salvar Salvar Como
llustracéo 86: Pro
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Ao selecionar Limites na janela de Parametros do robd, isto abre outra
caixa de dialogo que exibe e permite a vocé alterar as dimensdes do
envelope de trabalho Cartesiano (XYZ) do robd.

Lmtos dorabo |

Minimo  Mazimo

Base  [-132 - 174) [deg]

Dmbro  [-127 - 31) [dea] E
Cotovelo [-115 - 160) [deg] -115 160
Pitch [-135 - 115) [deg] -135 115
Roll (-6000 - 6000) [deg] -6000 6000
Garra (-5400 - 5400) [enc] -5400 5400
R (50 - 939) [mm] 50 939
Z (-108 - 939) [mm] -108 939
Aplicar | Fechar Padrao

llustracéo 87: Pro

Parametros de Movimento

Ao selecionaMovimento, isto abre uma caixa de diadlogo que exibe e
permite a vocé alterar os parametros de movimento dos eixos.

N&o tente manipular os dados nestas telas ao menos que vocé seja
autorizado para isto.

Arqui C:ASBPROER4\FPAR\mot_4pc.par

Porcentagem de tempo de aceleragéo

Alteracdo da porcentagem de tempo de

Yelocidade linear maxima

Velocidade méaxima da juntas rotatorias em um movimento
Aplicar | Fechar Padrao | Abrir | Salvar | Salvar Como

llustracéo 88: Pro

Trajetorias Trapezoides

O controlador do SCORBOT-ER 4pc utiliza um perfil de movimento
parabolbéideque acelera os motores devagar até que a velocidade méaxima
seja alcancada e depois desacelera na mesma proporcao.

As aplicagbes de percurso controladas tais como soldagem e pintura a
spray normalmente requerem um movimerapezoideno qual os

motores aceleram e desaceleram rapidamente no comeco e no final do
movimento com uma velocidade constante ao longo do percurso.

Para permitir trajetérias trapezéides, use a caixa de dialogo Parametros de
Movimento. Reduza os valores para Porcentagem de Tempo de
Aceleracao e Porcentagem de Tempo de Alteracéo de Aceleracao.
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Salve 0s novos parametros para um arquivo que pode ser carregado toda
vez que uma aplicacao requer trajetorias trapezoéides. Selecione Padrao
para resetar os parametros de movimento aos valores definidos pelo
produtor.

Note que os valores do parametro de movimento sao aplicados no robo e
nos eixos periféricos.

Inicializacdo do Software

O arquivo SCBSPRO.INI que inicializa o software SCORBASE tem
Varios interruptores opcionais que permitem a vocé alterar a maneira na
gual o software € ativado.

Para alterar os interruptores na linha de comando SCBSPRO.INI, faga o
seguinte procedimento:

1. Na pasta de programa SCORBASE (grupo), selecione um dos icones
do SCORBASE (ex: SCORBASE PRO).

& C\WINDOWS\Deskiop\SCORBASE for SCORBOT-ER 4pc [_[o]x
Arquivo  Editar  Exibir  Ajuda

3 SCORBASE for SCORBOT-ER < | | ] | 8 [Bs(@] » (e = =

Feadms | SCORBASE Level SCORBASE Lewvel SCORBASE PRO Setup PC Controller Unlnstall
SCORBASE 1 3 SCORBASE
i ER-pc ER-dpc

G ohjeta(s) [1.87K8 v

llustracdo 89
2. Acione [Alt]+[Enter].

«  Em Windows 3.1, a caixa de didloBoopriedades de Iltem do
Programa sera aberta.

Faca alteragdes no campimha de Comanda

« No Windows 95, a caixa de dialo§oopriedades SCORBASE
(PRO) sera aberta. Clique no tabula@®irortcut se este ja ndo foi
selecionado.

Faca alteragGes no camplvo.
Os seguintes interruptores podem ser incluidos na linha de comando.
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Propriedadez de SCORBASE PRO

Geral  Atalho | Metwdare Wersion I

% SCORBASE PRO

Tipo de alvo: Aplicativa

SBPROER4

Local do alva:

Ailvo:

Iniciar em: IC: YSBPROER4

Tecla de atalho: INenhum

Executar: IJaneIa narmal

Localizar alvo... | Alterar icone. .. |

o]

Cancelar | Anlicar |

llustracdo 90

JONLIINE]

/H

IR=program

/L=program

Carrega 0o SCORBASE no modo online ao menos
gue a comunicagado com o controlador ndo esteja
estabelecida. Por exemplo: SCBS
SCBSPRO.INI/ONL

Se vocé saiu do SCORBASE quando o software
estava operando no modo off-line, o SCORBASE
sera carregado no modo off-line da préxima vez que
for acionado.

Carrega o SCORBASE e executa automaticamente
a rotina de posicionamento depois do SCORBASE
ser carregado. Por exemplo: SCBS
SCBSPRO.INI/H

Carrega o0 SCORBASE, executa automaticamente o
programa especifico SCORBASE e sai do
programa.

O interruptor pode ser usado para ativar o
SCORBASE de outra aplicacdo Windows. Por
exemplo: SCBS SCBSPRO.INI/R=ROB.SBP

Carrega o SCORBASE e automaticamente abre o
programa SCORBASE especifico e 0 seu arquivo
de posicao associado. Por exemplo: SCBS
SCBSPRO.INI/L=ROB.SBP

Mais que um interruptor pode ser usado. Por exemplo:
SCBS SCBSPRO.INI/ONL/H/L=APPL1.SBP
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Isto ira ativar o modo online do SCORBASEpro, posicionar o rob6 e
carregar o programa APPL1.

Licenca de Software

Durante a instalacéo do software, um sistema de protecéo contra copia
também é instalado no disco rigido. Somente uma instalacdo por disco
rigido € permitida.

Normalmente a licencga de software € instalada e removida
automaticamente durante os procedimentos de instalacdo e desinstalacéao
do software.

Apesar de vocé ndo necessitar manipular a licenca diretamente, uma
utilidade é provida para permitir a solu¢éo de problemas e suporte técnico.

Para verificar o numero de instalacdes restantes, insira o Disco # 1 no
drive flexivel, e execute o arquivo WINSDEI.EXE. Isso abre uma caixa de
didlogo.

Windows Software Copy Protection ¥1.16a @ Eshed Robotec [_ (5] ]

:a[lIaD:tl;a; :I‘i:l?]ia Clone Media :r:lﬂfl:am j

Check I Inztall | Bemove | Cloze |

llustracdo 91

Check Bemaiming Software Installations I

@ Inztallations Remaining: 1

llustracdo 92
« CliqueCheck para ver quantas instala¢des ainda estao disponiveis.

Depois de instalar o software do disco que é licenciado para uma
instalacdo Unica, o contador Check indicara que permaneceram 1
instalacdes.

Esta licenca extra ndo deve ser usada para uma instalagao adicional. A
intencdo nao € usa-la para backup caso haja corrupcéo de disco ou
arquivo.

Se vocé desinstalar o software, uma licenca de usuario sera restituida
ao disco do software original, portanto permitindo ao software ser
reinstalado no mesmo computador, ou ser instalado em outro
computador.
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Se o software recusa a carregar e exibir uma mensagem indicando que
ele ndo encontra a licenca para a copia do software instalado no disco
rigido, clique ndnstall para transferir a licenca do disco de instalacao
para o disco rigido.

Se vocé tiver desinstalado o software, mas a licenga néo foi restituida
ao disco de instalacao original, cliqueRemovepara transferir a

licenca do disco rigido de volta ao disco de instalacdo. (Tenha certeza
gue o disco nao estéa protegido contra escrita).

Um diretorio ocultoax nf zz, contém a informacéo de licenca de
software. Nao exclua este diretério.
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